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Avant-Propos 



L’enseignement de la génie mécanique pour la section SCIENCES TECH- 
NIQUES est centré sur l’étude des systèmes à caractère pluri technologique et tou- 
che les trois aspects : 

• fonctionnel ; 

• structurel ; 

• comportemental. 

Cet enseignement favorise le développement des savoirs, des habilités et des 
bonnes attitudes chez les apprenants, 

Le présent manuel d’activités, dédié aux élèves de la troisième année de la sec- 
tion mentionnée, est conforme aux programmes en vigueurs. Il est conçu pour être 
exploité avec le manuel de cours correspondant, on y trouve la même répartition 
des leçons. 

Pour chaque leçon sont proposées, en moyenne, quatre activités élaborées 
autour de supports et matériel didactique qui existent dans la majorité des labora- 
toires. Les tâches accompagnatrices visent, non seulement la perception des 
concepts, mais des intentions dicactiques plus poussées telle que la compréhen- 
sion, l’application ou le transfert des acquis. 

Chaque activité est principalement constituée : 

- d’un dossier technique nécessaire au déroulement de l’activité ; 

- d’un dossier pédagogique sur lequel l’élève interviendra pour réaliser les 
tâches. 

Le professeur choisira, en fonction des thèmes étudiés, les activités à dérouler 
à partir de l’ensemble des activités proposées. Il se doit d’enrichir les apprentissa- 
ges de ses élèves par la production d’autres activités. 

Nous remercierons tous ceux qui ont participé de loin ou de près à l’élaboration 
de ce manuel. 

Nous serons, à la fois, attentifs et heureux de recevoir les critiques et les sug- 
gestions de celles et ceux qui auront l’accasion d’utiliser ce manuel. 



Les auteurs 
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Support technique 



Présentation du manuel 



ACTIVITE : 

Ensemble d’actions et d’opérations réalisées par 
l’apprenant visant un objectif déterminé. 




Partie A 

7 activités 



Partie B 

32 activités 



Partie C 

1 6 activités 
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Partie A 



A NALYSE 
F ONCTIONNELLE 





Leçon 1 : Analyse Fonctionnelle Externe 
D'un Produit 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




Robot MENTOR 
Robot YOUPI 


Activité N°2 




Banc de contrôle industriel 


Activité N°3 




Parc à grumes 


Activité N°4 




Perceuse sensitive 
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Micro tour JEULIN 
Micro tour UTAM 
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Robot YOUPI 
Robot MENTOR 


Activité N°7 




Perceuse sensitive 



Objectifs du programme: 

A partir d’un besoin validé : 

Recenser les fonctions de service ; 

♦ Caractériser les fonctions de service ; 

♦ Hiérarchiser les fonctions de service ; 

Compléter la rédaction d’un cahier de charges fonctionnel d’un produit (CdCF) 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Des systèmes techniques automatisés + micro-ordinateur 

♦ Un dossier technique pour chaque système 

♦ Un dossier pédagogique pour chaque activité pratique 
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CHAPITRE 1 




Activité 1 


ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 





ROBOT YOUPI + MENTOR 

PRESENTATION ET CARACTERISTIQUES 




ROBOT YOUPI ROBOT MENTOR 



Les robots présentés ci dessus, ont été conçus pour répondre aux exigences de la forma- 
tion à la robotique depuis le niveau le plus élémentaire de la simple approche de cette tech- 
nologie jusqu’au niveau le plus élevé de la mise au point des asservissements des moteurs 
électriques 

♦ Le robot Youpi est un robot vertical à 6 axes rotatifs 

♦ L’entraînement se fait par des moteurs pas à pas : 

- 4 phases ; 

-Angle de pas =1,8 degrés (200 pas par tour) ; 

- Couple d’entraînement maxi = 400mmN ; 

- Fréquence maxi = 1000 pas / s 
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ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 



1- MISE EN SITUATION : 




2- FONCTION : 

Dans l’activité proposée, Le robot est destiné à déplacer des pièces d’une première 
zone de travail à une deuxième zone. 

3- TRAVAIL DEMANDE : 

♦ Faire démarrer le cycle (le cycle doit être préparé par le professeur) ; 

Observer le déroulement du cycle. 

3-1- Compléter l’actigramme du niveau A-0 du système proposé. 



Energie électrique 


1 






U 1 


V 




















Informations d’état 



A-0 




ROBOT. 





11 




CHAPITRE 1 



Activité 1 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 



3-2- Recenser les Fonctions de service. 

- Compléter le graphe d’interaction suivant en différenciant les fonctions principales (F.P) 
des fonctions complémentaires (F.C). 





- Compléter la formulation des fonctions de service. 



FONCTIONS 

FP1 

FC1 

FC2 

FC3 

FC4 



EXPRESSION DE LA FONCTION 



S’alimenter en énergie électrique 
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CHAPITRE 1 




Activité 2 


ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 





SYSTEME DE TRI ( B C I ) 



La maquette BCI représen- 
te un système automatisé 
permettant de réaliser des 
fonctions de tri, d’assem- 
blage, d’évacuation et de 
contrôle de composants. 



♦ Faire démarrer le cycle (le cycle doit être préparé par le professeur) ; 

♦ Observer le déroulement du cycle. 

2-1- Compléter l’actigramme du niveau A-0 du système proposé. 



1- PRESENTATION : 




2- TRAVAIL DEMANDE : 



Réglage 



Energie 


1 ^ 






U 1 


1 v 




















Informations d’état 



A-0 



BANC DE CONTROLE IDUSTRIEL 
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ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 



2- 2 Recenser les fonctions de service. 

Compléter le graphe d’interaction suivant en différenciant les fonctions principales 
(F.P) des fonctions complémentaires (F.C). 




Capsules et 

Utilisateur bouteilles triées 



2-3- Formuler les fonctions de service. 



FONCTIONS 

FP1 

FP2 

FP3 

FC1 

FC2 

FC3 

FC4 



EXPRESSION DE LA FONCTION 

Permettre à l’utilisateur de trier des capsules et des bouteilles. 



Respecter les normes de sécurité 
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CHAPITRE 1 




Activité 3 


ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 





PARC A GRUMES 

1- PRESENTATION : 




2- MISE EN SITUATION : 

2-1- Le parc à grumes industriel 

Le parc à grumes est un système industriel utilisé dans un grand nombre de scieries, et 
a pour fonction l’automatisation de la coupe des grumes (tronc d’arbre coupé comportant 
encore son écorce). 

2-2- La maquette « PARC A GRUMES » 

Les grumes placées dans le réservoir, sont acheminées sur le tapis 1 , par l’intermédiaire 
de l’axe pourvu de griffes. Du tapis 1, les grumes chutent sur le tapis 2, où elles sont mesu- 
rées en longueur grâce à une photocellule, et ensuite centrées devant l’éjecteur qui les pous- 
se sur le tapis 3. 

Ce dernier achemine les grumes dans l’un des trois compartiments du tapis 4 (bac), la 
sélection s’effectuant par rapport à la mesure effectuée. 
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CHAPITRE 1 



Activité 3 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 



C’est un Automate Programmable Industriel (API), qui gère le fonctionnement du système, et 
qui a pour fonction d’acquérir les informations issues des capteurs, afin de commander en 
conséquence les actionneurs que sont les moteurs. 




3-TRAVAIL DEMANDE : 

Faire démarrer le cycle (le cycle doit être préparé par le professeur) ; 
♦ Observer le déroulement du cycle. 

3-1- Compléter l’actigramme du niveau A-0 du système proposé. 



Energie 


r i 


rs.eyidye 




U 1 


f u 










» 








Informations d’état 

► 


A-0 



PARC A GRUMES 
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CHAPITRE 1 



Activité 3 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 



3-2- Recenser les fonctions de service. 

Compléter le graphe d’interaction suivant en différenciant les fonctions principales (F.P) des fonc- 
tions complémentaires (F.C). 




3-3- Formuler les fonctions de service. 

FONCTIONS EXPRESSION DE LA FONCTION 

FP1 

FC1 

FC2 

FC3 

FC4 
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CHAPITRE 1 



Activité 4 



PERCEUSE SENSITIVE 



La perceuse représentée par la figure 
ci contre est destinée à réaliser des 
opérations de perçages sur des piè- 
ces prismatiques. 

Le mouvement de rotation est trans- 
mis du moteur à la broche par l’inter- 
médiaire de deux poulies étagées et 
une courroie trapézoïdale 



1- PRESENTATION : 



r > \ 




ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 



2- CARACTERISTIQUES DE LA PERCEUSE : 



■ Moteur électrique : 

Tension d’alimentation : 220V-50 Hz 
Vitesse de rotation : 1430 tr /mn 
Puissance : P m = 250 W 



■ Broche : 

Vitesse de rotation : (515-915-1430- 
1950-2580) tr / mn 

Diamètre maximal de perçage : 0 13 mm 
Course du fourreau : 50 mm 



3- TRAVAIL DEMANDE : 

♦ Faire démarrer la machine 

♦ Observer le fonctionnement de la machine 
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CHAPITRE 1 



Activité 4 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 

3-1 - Compléter l’actigramme du niveau A-0 du système proposé : 



Energie électrique 






v ' 


< v 





















A-0 



PERCEUSE SENSITIVE 



3-2- Recenser les fonctions de service. 

a Compléter le graphe d’interaction suivant en différenciant les fonctions principales 
(F.P) des fonctions complémentaires (F.C). 




b • Compléter la formulation des fonctions de service 



FONCTION 

FP1 

FC1 

FC2 

FC3 

FC4 

FC5 

FC6 



EXPRESSION DE LA FONCTION 



S’alimenter en énergie électrique 



Résister aux conditions du milieu ambiant 
Respecter les normes de sécurité 
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CHAPITRE 1 




Activité 5 


ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 




MICRO TOUR « 


JEULIN » + « UTAM » 



1- PRESENTATION ET CARACTERISTIQUES 





2- CARACTERISTIQUES DU TOUR « JEULIN » : 



Moteur de broche 



• Courant continu 170 V 

• Puissance 190 W à 3000tr /mn 

• Vitesse réglable de 150 à 3000 tr /mn 



Variateur électronique 



• Alimentation 220 V - 50 Hz 

• Circuit de contrôle, régulation par tension d’induit 

• Potentiomètre de commande 5 KQ 



Entraînements des chariots 

Course du chariot 
transversal 

Mandrin 

Dimensions 

Poids 



moteurs pas à pas 1 .8° - 16 W - 5V 
30 mm 

3 mors concentriques 

L . I . H = 60 - 31 - 30 cm 
24 Kg 



3- TRAVAIL DEMANDE : 

♦ Faire démarrer le cycle (le cycle doit être préparé par le professeur) ; 

♦ Observer le déroulement du cycle ; 
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CHAPITRE 1 



Activité 5 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 

3-1- Compléter l’actigramme du niveau A-0 du système proposé. 



Eneraie électriaue 






H 3 


t v 


















Information d’état 

► 


A-0 




MICRO TOUR 





3-2- Recenser les fonctions de sevice. 

a Compléter le graphe d’interaction suivant en différenciant les fonctions principales 
(F.P) des fonctions complémentaires (F.C). 




FONCTION EXPRESSION DE LA FONCTION 

FP1 



FC1 S’alimenter en énergie électrique 

FC2 

FC3 

FC4 

FC5 Résister aux conditions du milieu ambiant 

FC6 Respecter les normes de sécurité 
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CHAPITRE 1 



Activité 5 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 



ROBOT YOUPI + MENTOR 

En se référant à l’activité N°1 , compléter la réalisation de cette activité. 

1- Caractériser les fonctions de service du ROBOT 



FONCTIONS CRITERES D’APPRECIATION NIVEAUX FLEXIBILITES 



- Temps de transfert 

FP1 - Distance 

- Angle 




Tension U = 220 V ± 20V 

FC1 

- Fréquence F = 50 Hz ± 5Hz 

- Température 

FC2 - Humidité de l’air 

- Dépôt de poussière 



FC3 



FC4 
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CHAPITRE 1 



Activité 6 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 



2- Valoriser et hiérarchiser les fonctions de service du ROBOT. 
2-1- Compléter le tri -croisé 



FC1 FC2 FC3 

FP1 2 

FC1 

FC2 

0 : Pas de supériorité pC3 

1 : Légèrement supérieur 

2 : Moyennement supérieur 

3 : Nettement supérieur 



FC4 Points % 



FC4 

Total 100 



2-2- Etablir l’histogramme des fonctions de service. 
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CHAPITRE 1 



Activité 6 



ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 



3- Classer les fonctions de service par ordre d’importance 



F.S 



FONCTIONS 



CRITERES 

D’APPRECIATION 



NIVEAUX- 

FLEXIBILITE 



FP1 



Déplacer des pièces d’une 
première zone de travail à 
une autre. 



Temps de transfert 

- Distance 

- Angle 



t = . 
D = 
a = 
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CHAPITRE 1 



Activité 7 ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 

D'UN PRODUIT 



PERCEUSE SENSITIVE 

En se référant à l’activité N°4, compléter la réalisation de cette activité. 

1- Caractériser les fonctions de service de la perceuse. 

FONCTIONS CRITERES D’APPRECIATION NIVEAUX FLEXIBILITES 



FP1 



- diamètre maxi de perçage 

- Profondeur de perçage 



- 0 = 

- P = mm 



FC1 



Tension 
- Fréquence 



U = 220V ± 20 v 

F = 50 Hz ± 5 Hz 



FC2 



FC3 



FC4 



- Température 

FC5 - Humidité de l’air 

- Dépôt de poussière. 



FC6 
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ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 



2- Valoriser et hiérarchiser les fonctions de service de la perceuse. 
Compléter le tri -croisé. 



FC1 FC2 FC3 FC4 FC5 FC6 Points % 
FP1 2 

FC1 

FC2 



FC3 

FC4 

FC5 

FC6 

Total 100 



2-2- Etablir l’histogramme des fonctions de service. 




0 : Pas de supériorité 

1 : Légèrement supérieur 

2 : Moyennement supérieur 

3 : Nettement supérieur 
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CHAPITRE 1 



Activité 7 



ANALYSE FONCTIONNNELLE EXTERNE 
D'UN PRODUIT 



3- Classer les fonctions de service par ordre d’importance. 



F.S 



FONCTIONS 



CRITERES 

D’APPRECIATION 



NIVEAUX- 

FLEXIBILITES 
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Partie B 



A NALYSE 
S TRUCTURELLE 




DEFINITION DES ELEMENTS D'UN PRODUIT 



Leçon 2 : Lecture D'un Dessin d'Ensemble 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




Poupée mobile du tour 


Activité N°2 




Butée de traînard 


Activité N°3 




Etau de micro - fraiseuse 


Activité N°4 




Appui réglable C.A.O 



CHAPITRE 2 



Objectifs du programme: 

Identifier les différentes pièces constituant un système 

Etablir le dessin de définition d’une pièce extraite d’un système 

♦ Etablir une cotation fonctionnelle 

Interpréter la désignation normalisée du matériau d’une pièce 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Tour parallèle 

♦ Poupée mobile 

♦ Butée de traînard 

♦ Dossiers techniques 

♦ Outillage de manœuvre 

♦ Etau de micro-fraiseuse 

♦ Poste C.A.O 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 

TOUR PARALLELE 

MISE EN SITUATION 



Le tour parallèle est une machine - outil universelle servant à usiner des pièces méca- 
niques. 

Il est essentiellement constitué par : 

♦ Une poupée fixe 

♦ Un système de maintien de pièce (mandrin) 

♦ Des chariots assurant le mouvement de l’outil 

♦ Une poupée mobile pour le travail entre pointes et les opérations de perçage et d’a- 
lésage 

♦ Un moteur électrique, une boite de vitesses, une boite des avances, ... 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 

r 



LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



TOUR PARALLELE 



1 2 
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1 


Boite des avances 


9 


1 


Chariot porte - outil 


17 


- 


Leviers de réglage des avances 


8 


1 


Flexible d’arrosage 


16 


1 


Moteur 


7 


1 


Chariot transversal 


15 


1 


Butée longitudinale 


6 


1 


Outil 


14 


1 


Pédale du frein 


5 


1 


Traînard ou chariot longitudinal 


13 


1 


Commande (Marche - Arrêt) 


4 


1 


Palier de guidage 


12 


1 


Palier de guidage 


3 


1 


Mandrin porte - pièce 


11 


1 


Poupée mobile 


2 


- 


Leviers de réglage des vitesses de rotation 


10 


1 


Indicateur d’embrayage 


1 


1 


Poupée fixe 


Rep 


Nb 


Désignation 


Rep 


Nb 


Désignation 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



POUPEE MOBILE 



' 1 Compléter le diagramme suivant : 



Actions 


Résultats 




Al . Desserrer l’écrou (8) à l’aide de la manette 
(9), tourner le volant (17) dans les deux sens de 
rotation 






A2. Serrer l’écrou (8) à l’aide de la manette (9) 
tourner le volant (17) dans les deux sens de 
rotation 











A3. Débloquer la poignée (14), pousser la pou- 
pée mobile par rapport au banc ( 1 ) 






A4. Bloquer la poignée (14), pousser la poupée 
mobile par rapport au banc (1) 






2- Identification des organes de la machine 



En se référant au dessin d’ensemble du tour, coller des étiquettes (papier gommé) sur la 
machine portant les repères des différents éléments (appeler le professeur). 



3- Enlever la poupée mobile et la mettre sur un établi (faire attention, elle est lourde !) 

4- Démonter manuellement les pièces accessibles sans utilisation de clés. 

Coller une étiquette portant le repère sur chaque pièce. 

(appeler le professeur) 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



5- Donner la fonction de chaque élément du diagramme suivant : 



Eléments 




Fonctions 








Les éléments (18-19-20) 







Les éléments (23-26-27-28) 








Clavette à ergot (5) 








Goupille (21) 


— ► 










Circlips (22) 




► 







Lardon (3) 


, 1 










6- Colorier sur les deux vues du dessin d’ensemble et sur la nomenclature : 

♦ en rouge le corps (4) 

♦ en bleu le fourreau (7) 
en jaune le tirant (26) 
en vert la semelle (2) 

7- Monter l’ensemble (n’oubliez pas d’enlever les étiquettes) 

8- Remettre la poupée sur le tour 

9- Appeler le professeur 
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POUPEE MOBILE 



ECHELLE: 

1:5 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 



LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 




28 


1 


Bride 


ENGJL200 


27 


1 


Ecrou spécial 


S275 


26 


1 


Tirant 


S275 


25 


4 


Vis à tête cylindrique à six pans creux, M6-35 




24 


1 


Manette 


S275 


23 


1 


Axe -excentrique 


C40 


22 


1 


Circlips 




21 


1 


Goupille 




20 


1 


Contre-tampon 


ENGJL200 


19 


1 


Tampon 


ENGJL200 


18 


1 


Vis à tête cylindrique Ml 0-70 




17 


1 


Volant 


ENGJL200 


16 


1 


Bague vernier 


S275 


15 


1 


Palier 


ENGJL200 


14 


1 


Poignet 




13 


4 


Graisseur 




12 


3 


Vis à tête hexagonale, M6-60 




11 


1 


Ecrou 


Cu Sn 10 P 


10 


1 


Vis de manoeuvre 


35NiCr6 


9 


1 


Manette 


S275 


8 


1 


Ecrou 


S275 


7 


1 


Fourreau 


35NiCr6 Trempé, rectifié 


6 


1 


Pointe 




5 


1 


Clavette à ergot 


S275 


4 


1 


Corps 


ENGJL200 


3 


1 


Lardon 


S275 


2 


1 


Semelle 


ENGJL200 


1 


1 


Banc 


ENGJL200 


Rep 


Nb 


Désignation 


Matière Observations 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 

BUTEE DE TRAINARD 

1- PROBLEME : 

Positionner un outil de tournage en fin de course par rapport au banc du tour et donner au 
porte - outil six positions différentes. 

2- SOLUTION : 

Utilisation d’un obstacle s’opposant au déplacement du trainard, cet obstacle est appelé 

butée 

3- TRAVAIL DEMANDE : 

3-1- En observant le dessin de mise en situation et le tour parallèle localiser la butée 
et définir sa fonction globale 



3-2- Enlever la butée du banc, (utiliser une clé appropriée) 

3-3- Identification des pièces 

♦ Faire le démontage de toute les pièces, faites attention au ressort et à la bille 

♦ Coller une étiquette portant un repère sur chaque pièce 

♦ Compléter la nomenclature 

3-4- Compléter le diagramme suivant en donnant la fonction de chaque élément 



Eléments 

T 

Corps(l) 




Fonctions 


♦ 




Positionner la butée par rapport au banc 






Patin (5) et vis (6) 














Vis (4) 











Contre-écrou (3) 



Barillet (8) 



Bille (9) et ressort (10) 

Axe (2) 

Vis (7) 



Changer de position 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 






LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



3-5- Colorier sur les trois vues du dessin d’ensemble : 

♦ en orange le corps (1) 

♦ en vert le barillet (8) 

♦ en jaune l’axe (2) 

♦ en marron la vis (7) 

♦ en bleu le patin (5) 

3-6- Monter l’ensemble 

3-7- Fixer la butée de nouveau sur le tour 

3-8- Appeler le professeur 





Butée en 3D 
1/4 de coupe 

=€3 
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Dessiné par : 

les auteurs 
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ETABLISSEMENT 


A4 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



ETAU DE MICRO- FRAISEUSE 



1. DESCRIPTION : 

Le dessin d’ensemble représente l’étau de la micro- 
fraiseuse ci-contre. La pièce à usiner (perçage, gra- 
vure ...) est présentée sous forme de plaque de fai- 
ble épaisseur généralement en « Plexiglas » ; cette 
dernière est alors serrée entre les mors de l’étau qui 
développe par l’intermédiaire du ressort (12), un 
effort de serrage modéré et suffisant pour immobili- 
ser la pièce sans la déformer. 

Pour desserrer la pièce, l’utilisateur agit sur le levier 
(1) provoquant ainsi la compression du ressort (12) 
et le recul du mors mobile (2). 




12 


i 






11 


3 








10 


1 


Mors fixe 


EN-AW-AiMg4 




9 


3 








8 


3 


Ecrou carré M6 






7 


1 


Lardon 


C40 




6 


1 








5 


1 


Tige 


C40 


Noirci 


4 


1 


Excentrique 


C40 


Noirci 


3 


1 


Mors réglable 


EN-AW-AIMg4 




2 


1 


Mors mobile 


EN-AW-AIMg4 




1 


1 


Levier 


C40 


Noirci 


Rep 


Nb 


Désignation 


Matière 


Observations 


ETAU DE MICRO-FRAISEUSE 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 

r 



LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



2- TRAVAIL DEMANDE 

2.1 - On donne deux pièces en « Plexiglas » de dimensions différentes. Donner l’ordre chro- 
nologique des opérations de réglage pour les serrer séparément sur l’étau. 



2-2 - Déterminer la course totale du mors mobile (2) (mesurer directement sur l’étau) 

C = 

2-3 - Enlever l’étau et le mettre sur une table (utiliser les clés appropriées) 

♦ Donner l’utilité du lardon (7) 



Justifier la forme carré de l’écrou ( 8 ) 



2-4 - Identification des pièces 

Identifier les pièces sur le dessin d’ensemble. Compléter la nomenclature. 

♦ Coller une étiquette sur chaque pièce. 

2-5- Colorier sur les deux vues du dessin d’ensemble, et sur la nomenclature : 
en rouge la tige (5) 

♦ en bleu l’excentrique (4) 

♦ en jaune le mors fixe (10) 

♦ en vert le mors réglable (3) 

2-6 Monter l’ensemble 

2-7- Fixer l’étau de nouveau sur la micro - fraiseuse 
2-8- Appeler le professeur. 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 

APPUI REGLABLE 



1- MISE EN SITUATION 



1-1- Problème 

Pour certaines pièces, relativement flexibles, 
la prise de pièce n’est pas généralement suffisante 
pour empêcher sa flexion et éviter les vibrations 
pendant l’usinage. Il en résulte des défauts 
géométriques et un mauvais état de surface . 




1-2- Solution : 

A fin de réduire l’influence des efforts de coupe et d’améliorer la rigidité de la prise de pièce, 
on utilise un appui supplémentaire , appelé : APPUI REGLABLE 

(Voir dessin d’ensemble page 44) 

1- 3- Fonctionnement 

Pour établir le contact entre la tige (1) et la pièce à usiner, on agit sur l’écrou - étoile de 
manoeuvre (10) solidaire de la vis (9). Celle ci fait déplacer le cylindre (8) et la bille (7) et par 
suite on obtient le déplacement vertical de la tige (1). 

2- TRAVAIL DEMANDE 

On donne : 

Le fichier « APPUI REGLABLE » définissant la mise en page, la nomenclature et 
les plans des pièces. 

Le dessin d’ensemble, sur papier. 

Le dessin des pièces séparées, sur papier et sur des fichiers « blocs ». 

On demande de (d’): 

Établir l’ordre de montage des différentes pièces en se référant au dessin d’ensemble. 
Faire le dessin du montage des pièces définissant l’ensemble sur la vue de face en 
coupe A-A , la vue de dessus et la vue suivant (F) en utilisant le logiciel «AutoCAD» 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



3- DEMARCHE A SUIVRE : 

3-1- Mettre votre ordinateur en marche ; patienter jusqu’à ce que le bureau s’affiche sur l’é- 
cran. 

Charger le fichier « APPUI REGLABLE ». 

Patienter jusqu’à l’apparition de l’écran graphique d’Autocad. 

• S Fichier / Enregistrer sous 

Donner le chemin suivant : ds taper : nom du groupe (exp. 3T2G11) A'b enregistrer 

3-2- Insertion des blocs 

3-2-1 Insertion du corps (5) 

Rendre le plan (Corps5) courant : 

^ Cliquer sur l’icône ^i(calque) ^ sur (Corps5) /courant /ok 
Insérer le corps (5) 

^ Insérer / ^Bloc / ^ sélectionner dans la fenêtre : Corps / Ok / point d’insertion 
é Taper 77,55 

3-2-2- Insertion du cylindre (8) 

Rendre le plan « Cylindre8 » courant : 

^ Cliquer sur l’icône Çi^calque) ^ sur : Cylindre 8 /courant /ok 
Insérer le cylindre (8) 

^ Insérer A'b Bloc M5 sélectionner dans la fenêtre : Cylindre8 / Ok / point d’insertion : 
indiquer le point d’insertion en utilisant le mode accrochage aux objets 
Pour activer le mode accrochage au objets vous pouvez utiliser la procédure suivante : 
Cliquer par le bouton droit de la souris en maintenant la touche « Sup » du clavier enfoncée. 

3-2-3- Insertions des autres pièces 

même démarche que l’étape précédente en suivant l’ordre de montage convenable. 

3-3 - Fin de la séquence de travail. 

Appeler le professeur : Imprimer votre travail ci-possible. 

Menu déroulant : Fichier/ Enregistrer / Quitter. Eteindre le micro-ordinateur et l’imprimante. 
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DESIGNATION 


Tige 


Couvercle 


Ressort 


Vis à tête cylindrique à ôpans creux ,M6 


Corps 


Butée 


Bille 


Cylindre 


Vis de manoeuvre 


Ecrou - étoile , M4 


Visa tête cylindrique à ôpans creux ,M4 




MATIERE 


C40 
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ai 

ai 

Ci 

o 

Ci 
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E28 
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Dessiné par les auteurs 


OBSERVATION 


















Trempée 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 LECTURE D'UN DESSIN D'ENSEMBLE 



PIECES SEPAREES CONSTITUANT L'APPUI REGLABLE 
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Leçon 3 : Tolérances Dimensionnelles 
Et Géométriques 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




FOURREAU 
Poupée mobile du tour 


Activité N°2 




TAMPONS TANGENTS 
Poupée mobile du tour 


Activité N°3 




BUTEE DE TRAINARD 
Tour parallèle 


Activité N°4 




ETAU 

micro - fraiseuse 



Objectifs du programme : 

Identifier les différentes pièces constituant un système 

Etablir le dessin de définition d’une pièce extraite d’un système 

♦ Etablir une cotation fonctionnelle 

Interpréter la désignation normalisée du matériau d’une pièce. 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Poupée mobile du tour parallèle. 

♦ Butée de traînard. 

Etau de la micro-fraiseuse. 

Pied à coulisse, jauge de profondeur 
Outillages. 
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CHAPITRE 2 



. . , TOLERANCES DIMENSIONNELLES 

Activité 1 EJ GE omETRIQUES 



FOURREAU 

ETUDE DU MONTAGE DU FOURREAU. 

En se référant au dessin d’ensemble partiel ci-dessous et en manipulant la poupée mobile 
du tour ; tourner le volant (17) à l’aide de la manette (24) jusqu’au démontage du fourreau 
(7). 




Quel est le type d’ajustement nécessaire pour le fonctionnement (entre le fourreau (7) et 
le corps (4)) ?. Cocher la case correspondante. 



Ajustement avec jeu 




Ajustement avec serrage 





2 L’ajustement entre le fourreau (7) et le corps (4) est du type « H7 / g6 ». 

2- A l’aide d’un pied à coulisse au 1/50 eme , relever les diamètres (cotes nominales) des 
deux pièces. 





Fourreau (7) 


Corps (4) 


Diamètres 
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CHAPITRE 2 



. . . TOLERANCES DIMENSIONNELLES 

Activité 1 EJ GE omETRIQUES 



2-2- Inscrire sur les dessins partiels suivants, les cotes tolérancées pour chaque pièce. 




2- 3- Sur le graphe suivant et à l’échelle proposée, porter les tolérances de diamètres relati- 
ves aux deux pièces. 

Utiliser des rectangles de largeurs 20mm et de hauteurs les étendues des intervalles de tolé- 
rance en microns. 



Ecarts en 



microns 



y. 

+30- - 



20-j- 



+ 10 -- 



Ligne Zéro 



10 -- 



-20 - - 
-30-- 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



Indiquer, sur le graphe précédent, le Jeu min et le Jeu max. Donner ci-dessous leurs 
valeurs. 



Jeu mini = 




Jeu maxi = 





3 Quelles spécifications géométriques doivent vérifier les surfaces en contact du fourreau 
(7) et du corps (4) ? Inscrire ces spécifications sur le dessin de la question “2-2” 





Fourreau (7) 


Corps (4) 


Conditions géomé- 
triques 







4 En comparant l’état de surface du fourreau (7) à celle d’un rugotest. Inscrire les signes 
de rugosité sur le dessin suivant. 



7 A -A 





WWWWWWWW' 




w\\\\\ 






M 
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CHAPITRE 2 






Activité 2 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



TAMPONS TANGENTS 



Sur la poupée mobile du tour procéder au démontage du fourreau (7) puis de l’ensemble 
«tampons tangents » formé par les pièces {8, 18, 19, 20 }. 




10 



7 



1- Dévisser complètement l’écrou (8) et identifier les natures des montages suivants : 





Avec jeu 


Avec serrage 


Montage du 

tampon supérieur (19) / vis spéciale (18) 






Montage du 

tampon inférieur (20) / vis spéciale (18) 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



2 Mesurer à l’aide d’un pied à coulisse le diamètre nominal du corps de la vis spéciale (18). 

2-' Proposer un ajustement assurant un montage serré (sans détérioration des pièces lors 
du démontage) du tampon tangent inférieur (20) sur la vis (18). Inscrire cet ajustement sur 
le dessin suivant. Porter sur chaque pièce sa cote tolérancée. 





2-2- Pour l’ajustement proposé compléter le tableau suivant. 



Cote tolérancée vis(18) 


C nom 


es 


ei 


it 


C max 


C min 


















Cote tolérancée tampon (20) 


Cnom 


ES 


El 


IT 


C max 


C min 




















Expressions 


a.n ; 


Serrage maxi 






Serrage mini 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



3- Inscrire sur le dessin ci contre du tampon tangent 
supérieur (19) les spécifications répondant aux 
conditions géométriques suivantes : 

• La surface « C » doit être plane de 0,05 
La surface « C » doit être perpendiculaire de 0,04 
par rapport à l’alésage « A ». 

La surface « A » doit être cylindrique de 0.05. 

La surface « D » doit être cylindrique de 0.05. 

La surface « D » doit être concentrique de 0.04 
par rapport à l’alésage « A ». 



4 Mesurer et inscrire les dimensions du 
tampon tangent. Sachant que : 




La tolérance du diamètre « D » est " g9” 

La tolérance des autres cotes est "Js13”. 

En comparant les états de surfaces de la pièce 
à celles d’un rugotest. Inscrire les spécifications 
de surfaces. 

6 Remonter le système et indiquer l’ordre suivi : 




Etape 1 : 



52 



CHAPITRE 2 



Activité 3 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



BUTEE DE TRAINARD 



En se référant au dessin d’ensemble partiel de la butée de traînard et à l’aide des clés adé- 
quates, déposer la butée à partir du tour. 

Dévisser la vis spéciale (7) et démonter manuellement le barillet (8), attention à la bille (9) et 
au ressort (10). 



8 7 2 1 






Avec jeu 


Avec serrage 


Montage du barillet (8) / axe (2) 






Montage de l’axe (2) / corps (1) 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



2 Mesurer le diamètre de l’axe (2), ainsi que le diamètre de l’alésage du barillet (8). Sachant 
que l’ajustement entre le barillet et l’axe est du type « H7 / g6 ». 

2-1- Inscrire la cote tolérancée pour chaque pièce. 





2-2- Remplir le tableau suivant 



Cote tolérancée Axe (2) 


C nom 


es 


ei 


it 


C max 


C min 


















Cote tolérancée barillet (8) 


Cnom 


ES 


El 


IT 


C max 


C min 




















Expressions 


A.N 


Jeu maxi 






Jeu mini 







2-3- En mesurant la longueur ( I ) de l’axe(2), ainsi que les épaisseurs correspondantes du 
barillet (8) et du corps (1). Calculer la valeur du jeu axial entre la face inférieure de la vis (7) 
et le barillet (8). 



Longueur Axe(2) 


Epaisseur Barillet(8) 


Epaisseur corps(l) 


Jeu fonctionnel 
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CHAPITRE 2 






Activité 3 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



3 Sur le dessin du produit fini du barillet 
(8) ci contre. 



3- 1 Inscrire les spécifications correspon- 
dantes aux conditions géométriques sui- 
vantes : 

Défaut de cylindricité de l’alésage « A » 
inférieur à 0.02. 

Battement axial de la surface « B » 
inférieur à 0.05. 

Défaut de coaxialité de la surface « D » 
par rapport à la surface « A » 
inférieur à 0.1. 

Défaut de parallélisme du trou « C » par 
rapport à « B » inférieur à 0.05 

Défaut de coaxialité de la surface « E » 
par rapport à la surface « A » 
inférieur à 0.1. 

Défaut de coaxialité de la surface « F » 
par rapport à la surface « A » 
inférieur à 0.1. 

4- En comparant les états des surfaces 
du barillet à celles d’un rugotest. 

Inscrire les tolérances de surfaces 
subissant un frottement de glissement. 



A - A 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 




ETAU DE MICRO-FRAISEUSE 



Le serrage convenable des pièces par l’étau, nécessite un guidage du mors mobile(2) par 
rapport à l’ensemble (table + mors réglable(3)). 

1 Identifier, sur le dessin ci dessous, les surfaces de guidage en translation du mors mobi- 
le (2) en utilisant des crayons de couleur. 



2- Démonter le mors réglable (3) de la table et relever, à l’aide d’un pied à coulisse et une 
jauge de profondeur, les cotes relatives au guidage. 

Sachant que l’ajustement nécessaire au guidage est du type « H8 / g7 ». 

2 - 1 - Inscrire cet ajustement sur le dessin d’ensemble partiel ci dessus. 

2 - 2 - Inscrire les cotes tolérancées sur les pièces séparées. 



Pièce 2 5 3 12 13 4 6 



à serrer 




Table 



^ZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZz 



2 



3 






— 1/////77 
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CHAPITRE 2 






Activité 4 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



2-3 Porter sur les dessins des pièces (2) et (3) les signes de rugosité relatifs aux surfaces 
de guidage. Utiliser éventuellement un rugotest. 

3 Identifier la nature du montage du lardon (13) par rapport au mors réglable (3) et la table. 
Mettre une croix dans les cases correspondantes. 



Avec jeu Avec serrage 

Montage du lardon (13) / table 
Montage du lardon (13) / mors réglable (3) 

4- Mesurer, à l’aide d’un pied à coulisse, la largeur du lardon (13). Sachant que les rainu- 
res de la table de la micro-fraiseuse sont réalisées dans une tolérance « H7 ». 

4- Proposer les ajustements nécessaires au montage du lardon. Inscrire ces ajustements 
sur le dessin ci dessous. 
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CHAPITRE 2 






Activité 4 



TOLERANCES DIMENSIONNELLES ET 
GEOMETRIQUES 



4-2- Pour l’ajustement proposé entre le lardon (13) et le mors réglable (3) : 

Porter sur le graphe suivant les tolérances des deux pièces. 

Préciser les serrages mini et maxi. 

Utiliser des rectangles de largeurs 20mm et de hauteurs les étendues des intervalles de tolé- 
rance. 




Serrage maxi 




Serrage mini 
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CHAPITRE 2 



DEFINITION DES ELEMENTS D'UN PRODUIT 



Leçon 4 : Cotation Fonctionnelle 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




MONTAGE D’UN GALET 
Chariot de compresseur 


Activité N°2 




MORS FIXE 
Micro - fraiseuse 


Activité N°3 




LUNETTE 

Fraiseuse universelle 


Activité N°4 




ELECTROVANNE 



Objectifs du programme: 

Identifier les différentes pièces constituant un système 
Etablir le dessin de définition d’une pièce extraite d’un système 

♦ Etablir une cotation fonctionnelle 

Interpréter la désignation normalisée du matériau d’une pièce 

Conditions de réalisation et moyens : 

Montage d’un galet (Galet, trois axes, Ecrou, support) 

♦ Lunette d’une fraiseuse 

Mors fixe de l’étau de la micro fraiseuse + trois vis 

♦ Outillage de manoeuvre 

♦ Dossiers techniques. 





MONTAGE D'UN GALET 

de chariot de compresseur 



1- INTRODUCTION 



MECANSME 



OBJET D’ETUDE (montage du galet) 



Compresseur : appareil ser- 
vant à comprimer un gaz. Il 
est équipé par deux galets 
(l’objet d’étude) pour faciliter 
son déplacement 



Pièces séparées en 3D 



Les deux galets permettent 
de faciliter le déplacement 
du compresseur 




Dessin d’ensemble 




2- CONDITION DE REALISATION ET MOYENS 

- Un galet (largeur : b = 27) 

- Un support 

- Un écrou hexagonal M6 

- Trois axes de longueurs différentes ( L1 =25 ; L2 = 28 ; L3 =35 ) 

- Une clé de manoeuvre de 10 

N. B le materiel sera fabriqué préalablement par le professeur 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 COTATION FONCTIONNELLE 




3- TRAVAIL DEMANDE 

D’après le dessin d’ensemble partiel page précédente et les pièces fournies : trois axes 
(1) numérotés de 1 à 3, le galet (2), l’écrou (4) et le support (3). 

Réaliser successivement le montage de ces pièces pour assurer la liaison pivot 
du galet (2) /(1 ,3,4). 

Compléter le tableau ci-dessous. ( mettre une croix dans la case correspondante ) 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 COTATION FONCTIONNELLE 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 COTATION FONCTIONNELLE 



MORS FIXE 

Micro - fraiseuse « Jeulin » 



1- INTRODUCTION 



Micro-fraiseuse 



Mors fixe 



Usiner des pièces 
de faible épaisseur en 
plexiglas 

(perçage, gravure...) 




8 7 11 9 10 




2- CONDITION DE REALISATION ET MOYENS. 

• Micro-fraiseuse « Jeulin » 

• Etau de la micro-fraiseuse 

Trois vis à têtes hexagonales ,M6 - de longueurs sous-tête différentes 
(L1 =20 ; L2 =30 ; L3 =35 ) 

Une clé de manoeuvre de 10 




Longueur "L 11 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 COTATION FONCTIONNELLE 



3- TRAVAIL DEMANDE 

3-1- D’après le dessin d’ensemble partiel de la page précédente du mors fixe (10) et les trois 
vis (9) numérotées de 1 à 3 

Réaliser successivement le montage du mors fixe sur la table de la micro-fraiseuse 
3-2- Compléter le tableau ci-dessous. ( mettre une croix dans la case correspondante ) 



Montage avec 


La liaison encastre- 
ment est elle réali- 
sée 

correctement ? 


Justifier la réponse 


Vis N°© 
L= 20 mm 


Oui □ ; Non □ 








Vis N° © 
L= 30 mm 


Oui □ ; Non □ 








Vis N° © 
L= 35 mm 


Oui □ ; Non □ 








3-3- Interprétation : 

Pour assurer la liaison encastrement du mors fixe (10) sur la table de la micro-fraiseuse 
il faut que : 




3-4- Conclusion : 

Comment nomme-t-on cette condition ? 


3-5- Placer cette condition sur le dessin d’ensemble partiel de la page précédente. 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 



COTATION FONCTIONNELLE 



3-6- Compléter le tableau suivant : 
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LUNETTE 
Fraiseuse universelle 

INTRODUCTION 

Problème : Usiner simultanément deux entailles sur une pièce 

Solution : Utiliser deux fraises montées sur un arbre de fraisage. Cet arbre est maintenu 
d’un coté sur la broche de la fraiseuse et guidé de l’autre coté grâce à une lunette évitant le 
montage en porte à faux et la flexion de l’arbre porte - fraise 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 COTATION FONCTIONNELLE 



TRAVAIL DEMANDE : 

1- En s’aidant du dessin d’ensemble partiel de la page précédente, faire le démontage de la 
lunette (13) en désserrant l’écrou (2) avec les clés appropriées 

2 Analyse de la liaison lunette (13) / Bras raidisseur (14) 

Compléter le tableau suivant 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 



COTATION FONCTIONNELLE 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 



COTATION FONCTIONNELLE 



3- Analyse de la liaison lunette (13) / Arbre porte - fraise (8) 
Compléter le tableau suivant : 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 COTATION FONCTIONNELLE 

ELECTRO-VANNE 



MISE EN SITUATION 




Le dessin en 3 dimensions ci dessus représente une vanne à commande électrique. 
Appelée électro-vanne, elle est utilisée sur un circuit hydraulique pour libérer ou interrompre 
le passage du fluide. 

FONCTIONNEMENT DE LA VANNE 

(Voir dessin d’ensemble page suivante) 

En position initiale, la vanne est fermée. En effet la membrane (13) vient obturer l’orifice 
communiquant avec la chambre ( Cl), l’effort d’application de la membrane sur son siège 
est assuré par les ressorts (4) et (6). 

Une fois la bobine est excitée, elle attire le noyau en fer doux (5) qui comprime le ressort (6) 
et libère la membrane. Alors le fluide, sous pression, peut traverser de la chambre (Cl) vers 
la chambre (C2). 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 COTATION FONCTIONNELLE 




NOMENCLATURE 








13 


1 


Membrane 




Caoutchouc 




12 


1 


Plaquette 




X20CrNi18-8 




11 


1 


Joint torique 




Caoutchouc 




10 


1 


Pastille 




X20CrNi18-8 




9 


1 


Clapet porte membrane 


II 




8 


4 


Vis à tête cylindrique à six pans creux M8-20 




Chromé 


7 


1 


Douille 




E275 


II 


6 


1 


Ressort 




C60 


II 


5 


1 


Noyau 




Fer doux 


II 


4 


1 


Ressort 




C60 


II 


3 


1 


Couvercle 




X20CrNi18-8 




2 


1 


Corps 




II 




1 


2 


Raccord 




II 




Rep 


Nb 




Désignation 


Matière 


Observations 



ELECTRO-VANNE 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 COTATION FONCTIONNELLE 




ELECTRO-VANNE EN COUPE 



FER DOUX 
MEMBRANE 



BOBINE 



NOYAU EN 



«IK f©t/J) 



ETUDE TECHNOLOGIQUE 

1 La douille (7) est complètement liée au couvercle (3). Décrire la solution qui assure cet 
encastrement. 



2- La pastille (10) est montée à l'intérieur du noyau (5), sans possibilité de démontage, 
expliquer comment a-t-on réalisé ce montage. 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 COTATION FONCTIONNELLE 



3 Donner les fonctions des pièces suivantes : 
Joint torique(ll): 



Clapet (9): 



4 - La majorité des pièces de la vanne sont réalisées en X20CrNi18-8. 
Interpréter cette désignation et justifier l’emploi d’un tel matériau. 



5 Sur le corps du noyau (5) sont usinés quatre méplats. 
Justifier la réalisation de ces surfaçages. 



Le noyau est fabriqué en fer doux. Justifier 
l'emploi de ce matériau. 




NOYAU EN FER 
DOUX (5) 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 COTATION FONCTIONNELLE 



COTATION FONCTIONNELLE 

Le maintien de la membrane (13) est assuré par son écrasement entre la plaque (12) et le 
couvercle (3). 

1- En se référant au dessin d'ensemble, identifier les éléments responsables d’appliquer 
l’effort d’écrasement de la membrane. 




3 Compléter le graphe de contact relatif à cette condition. 
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CHAPITRE 2 



Activité 4 



COTATION FONCTIONNELLE 




La pièce (11) peut-elle intervenir dans la chaîne de cote? Justifier. 



5 Tracer la chaîne de cotes relative à la condition Ja 

+ 0.1 

6 Sachant que Ja= 1 0 

Déterminer l’épaisseur de la plaque (12). Porter la cote tolérancée sur le dessin 
partiel de la plaque. 




2 
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CHAPITRE 2 




Leçon 5 : 


Dessin De Définition 


ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




ECROU SPECIAL ( DAO) 
Poupée de tour 


Activité N°2 




PATIN (DAO) 
Butée de traînard 


Activité N°3 




MORS REGLABLE 
micro - fraiseuse 


Activité N°4 




CHAPE 

Système de pesage 



Objectifs du programme: 

Identifier les différentes pièces constituant un système 

♦ Etablir une cotation fonctionnelle. 

Etablir le dessin de définition d’une pièce extraite d’un système. 
Interpréter la désignation normalisée du matériaux d’une pièce 

Conditions de réalisation et moyens : 

Micro-ordinateur avec logiciel de dessin Autocad (poste CAO) 

♦ Dossier technique 

♦ Imprimante 

Mors réglable de l’étau de la micro fraiseuse. 

♦ Planche de dessin + Instruments de dessin. 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 DESSIN DE DEFINITION 



ECROU SPECIAL 



1- DONNÉES : 

Le dessin de définition de l’écrou spécial (27) de la poupée mobile du tour 

2- TRAVAIL DEMANDÉ 

• Réaliser ce dessin, en utilisant un outil de (D.A.O.) (Autocad) 

Respecter les dimensions inscrites 

N. B : Dans toute la démarche on va utiliser les symboles suivants : 

. ^5 =o utiliser la souris 

• (üg "O utiliser le clavier 

• fp ^ utiliser le menu déroulant 

• «- 1 ^ appuyer sur la touche entrée du clavier 

2-1- Lancement de la séquence de travail 

Allumer votre ordinateur (patienter jusqu’à l’affichage du bureau sur l’écran) 

• ^ Double clique sur l’icône Èt 

• 1 Patienter jusqu’à l’apparition de l’écran graphique d’Autocad 

• ü Fichier : Enregistrer sous 

Donner le chemin suivant : ia taper : nom du groupe (exp. 3T1G21) /'■'B enregistrer 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 



DESSIN DE DEFINITION 



Menu déroulant 
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CHAPITRE 2 




Activité 1 


DESSIN DE DEFINITION 



2-2- Chargement des types de lignes 

• §1 Menu déroulant : Format/ - ^ types de ligne/ -7 0charger/' y 0 sur AXES2 ok/ '•'BchargerA'B 
Caché 2 ok/ok 




FÉies des types de ligne 



| Afficher tous les types de ligne 
Typa de ligne couiant: DuCalque 



T Inverser te filtre 



Charger... 



Courant 



Supprimer 



Alficher les délais 



T^pe de ligne 
DüCalque 
DuBtbc 



Présentation 



Desciiption 



■AXES 2 Centre |k 5) 

CACHE 2 Caché [x 5) 

Conlinuous Continiiüus 



Pour afficher les épaisseurs des lignes ; Format/ Epaisseur des lignes../ ^ cocher la case 
“afficher l’épaisseur de ligne”, ok 

2-3- Définition des plans 

Le dessin doit être tracé sur une multitude de plans qui se superposent comme les feuilles 
de calques. 

Chaque plan possède un nom, une couleur et un type de ligne 

• ^ Cliquer sur l’icône (calques) (ou format/calque) puis ^ nouveau, changer le nom 
du plan, donner une couleur, un type de ligne et une épaisseur, répéter les opérations pour 
toutes les lignes, à la fin ^ OK 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 DESSIN DE DEFINITION 



2-4- Traçage du cadre extérieur (210,297) ; et intérieur (190,277) 

Rendre le plan « Cadre » courant : 

• ^ Cliquer sur l’icône (calques) ^ sur « Cadre » /courant /ok 

• ff Dessin/rectangle (Ou barre d’outil Dessin et cliquer sur rectangle) 

Commande : 1 er coin du rectangle ds 0,0 -»- J ; 2 eme coin dis 210,297 <- J 

• fp Modifier /décaler/ <par> : Ss 10 «- 1 choisir le cadre extérieur/ 
cliquer à l’intérieur du cadre/ 

2-5- traçage des axes 

Rendre le plan « Axe » courant : 

• ^ Cliquer sur l’icône ^ ^ sur « Axe » /courant /ok 

• fp Dessin/ Ligne/ 1 er point 60,182 <-■ au point 60,225 «- 1 «- 1 ( on obtient l’axe 1) 

// 1 er point 60,87 «-■ au point 60,173 «-■ «->«-'( // l’axe 2) 

// 1 er point 25,130 ^ au point 98,130^ ^ ( // I’axe3 ) 

• fp Modifier /décaler <par> dis 90 «- 1 /cliquer sur l’axel , puis cliquer à droite de cet axe 
«- 1 (On obtient l’axe 4) 

2-6- Traçage du contour de la vue de face ( A B C D E et HG) 

Rendre le plan « Fort » courant : 

Commande : dis L*- 1 1 er point 60,193 «- 1 au point @ 30,0 «- 1 
au point @0,12 au point ©-lô^*- 1 
au point @0,12 au point ©-lô^*- 1 <-■ «- 1 
1 er point 68,193 au point @0,24 «- 1 «- 1 
(@ pour activer les coordonnées relatives) 

Modifier /décaler <par>éi 1 <-*/ cliquer sur la ligne [GH] 
puis cliquer à droite de cette ligne / <-* (on obtient le segment de taraudage) 

Modifier le calque contenant le segment de taraudage [H’G’] 

^ Cliquer sur cette ligne / Modifier / propriété /calque/ choisir « fin » / fermer la boite 
Avec la commande miroir, tracer la deuxième partie de la vue de face 

• fp Modifier : ^ miroir /choix des objets ^ sur tous les segments / «- 1 /axe de symétrie : 
prendre deux points de l’axel premier point : (60,182) «- 1 /deuxième point :(60,225) <-■ H 
pour ne pas effacer les anciens objects. 



F 


H 


H’ 








D C 




A G G’ B 
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CHAPITRE 2 



Activité 1 DESSIN DE DEFINITION 



2-7- Traçage de la vue de gauche 

• fp Modifier/ copier/choix des objets : ^ cliquer dans une fenêtre pour sélectionner la vue 

pr pmp 

de face H /I point de base (F) ^ 60,217 ^ 2 point (F’) ^ 150,217 ^ 

Modifier les quatre lignes du trou taraudé en trait caché. 

^ sur [GH], [G’H’] et les deux lignes de taraudages/ Modifier / propriété /calque/caché 
/Fermer la boite 

pour prolonger la ligne de l’épaulement [CD] ;Barre d’outil modifier / Prolonger /seuil : ^ 
sur [ED] (pour choisir le seuil) «- 1 / objet : ^ sur [C’D’] (pour sélectionner l’objet à prolon- 
ger) «-■ . 

2-8- Hachure de la vue de face 

Rendre le plan (Hachure) courant : 

Dessin/Hachure/motif : Ainsi31 / Angle : 0, Echelle : 1 A'B choisir les points/ 1 ^ cliquer dans 
les 4 zones à hachurer/ <- J / OK 



2-9- Traçage de la vue de dessus 

• Rendre le calque « fort » courant. 

Commande : A C (cercle) <-■ / centre ^ le point O é : 60,130 ^ / Rayon é 30 «- 1 <-■ ^ 
même centre / Rayon di) 15 <-* «- 1 v/ 0 même centre/ Rayon Sfa 9 < - J . 

Traçage du taraudage : Rendre le calque « fin » courant/ ife C «- 1 même centre / Rayon 
dfa 10 «- 1 

• fp Modifier:/Ajuster/seuil : sur I’axe2 et I’axe3 /choix objet : sur le cercle RIO «- 1 



2-10- Fin de la séquence de travail : 

Appeler le professeur : Imprimer votre travail 
Menu déroulant : Fichier/sauver/ ok/Quitter. 



A-A 




03O±O,1 





Ra générale :Ra3,2 (5.1.) 
I.T. générale: jsl3 (S.I.) 
S.I. : sauf indication 
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POUPEE MOBILE 
ECROU SPECIAL (27) 




CHAPITRE 2 



Activité 2 DESSIN DE DEFINITION 



Patin 



1- Donnée : 

Le dessin de définition du patin (5) de la butée du trainard 

2- Travail demandé 

Réaliser ce dessin, en utilisant un outil de (D.A.O.) (Autocad) 

Respecter les cotes mentionnées sur le dessin de définition. 

2-1- Lancement de la séquence de travail 

Mettre votre ordinateur en marche ;1 patienter jusqu’à l’affichage du bureau. 

• ^ Double clique sur l’icône êk 

• § Patienter jusqu’à l’apparition de l’écran graphique d’Autocad 

fp Fichier : Enregistrer sous 

Donner le chemin suivant : ds taper nom du groupe (exp. 3T1G22) 

2-2- Chargement des types de lignes 

• §J Format/-^ type de lignes/^ charger/ ^ sur AXES2 ok / ^ charger/ 

^ Caché2 ok/ok 

Pour afficher les épaisseurs des lignes ; Format/ Epaisseur des lignes../ cocher la case 
afficher l’épaisseur de ligne. ok 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 DESSIN DE DEFINITION 



2-3- Définition des plans 

Le dessin doit être tracé sur une multitude de plans qui se superposent comme les feuilles 
de calques. 

Chaque plan possède un nom, une couleur et un type de ligne 

(calques) (ou format/calque) puis ^ nouveau, changer le 



Cliquer sur l’icône 



nom du plan, donner une couleur et un type de ligne/ OK 




2-4- Traçage du cadre extérieur (210,297) ; et intérieur (190,277) 

Rendre le plan (Cadre) courant : 

•'■'0 Cliquer sur l’icône (calque) ^ sur (Cadre) /courant /ok 
•fp Dessin/rectangle (Ou barre d’outil Dessin et cliquer sur rectangle) 

• Commande : 1 er coin du rectangle ds 0,0 ^ ; 2 ème coin da 210,297 «- 1 

• fj Modifier /décaler/ par <parxéi 10 «-‘A'È sur cadre extérieur/ cliquer à l’intérieur du 
cadre/ «- 1 

2-5- traçages des axes 

Rendre le plan (Axe) courant : 

• Axel : Commande: da L <-* 1 er point 38,210 «- 1 au point 38,235 «- 1 «- 1 

• Axe2 : "modifier /décaler/ <par>té] 46 <-■ /cliquer sur l’axel puis cli- 
quer à droite de cet axe «- 1 

• Axe3 : "modifier /décaler/ <par>108 «- 1 /cliquer sur l’axel puis cliquer 
à droite de cet axe «- 1 

• Axe4 : Commande : A L*- 1 1 er point 138,168 <-■ 
au point 154,168 <- J «- 1 

• Axe5 : fp modifier /décaler/ <par>tfei 46 <-* /cliquer sur I’axe4 puis cli- 
quer en dessous de cet axe 

Axe6 : Commande : Sfa L*- 1 1 er point 146,176 <-* au point 146,114 «- 1 «- 1 
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CHAPITRE 2 




Activité 2 



DESSIN DE DEFINITION 



2-6- Traçage du contour de la vue de droite 



Rendre le plan « Fort » courant : 

Cliquer sur l’icône ^ sur « Fort » /courant /ok 
Dessin/rectangle (Ou barre d’outil Dessin et cliquer sur rectangle) 

• Commande : 1 er coin du rectangle & 21,215 «- 1 2 eme coin é @80,16 <-■ 

• Commande : ds L «- 1 1 er point ifa 21,228 <-* au point Ai @ 80,0 «- 1 
Terminer alors la vue de droite 



2-7- Traçage du contour de la vue de face 

• Commande : rectangle ds 1er point 126,215 au point @ 52,16 
•Commande:!*] L <-■ 1 er point ds 164,231 <- J au point @ 0,-3 < - J 

au point (si @-30,0 «- 1 au point ift @0,3 «- 1 < - J 

• Barre d’outil modifier : Ajuster /seuil :choix des objets 
^ sur [ab] et [a’b’j < - J /objet : ^ sur[aa’j < - J 
Terminer alors la vue de face 



2-8- Traçage du contour de la vue de dessus 




Commande : rectangle < - J 1 er point 126,185 au point @ 52,-80 < - J 
• Commande : dfa C < - J (pour cercle)/ centre dfe 146,168 / Rayon dfa 7 

Terminer alors la vue de dessus 

2-9- Hachure de la vue de face 

Rendre le plan (Hachure) courant : 

' y 0Dessin/' 7 0Hachure/' y 0motif : ^AinsiSI/ ^Angle : ^0, Echelle : 1 /Choisir les points 
^dans les zones à hachurer 

2-10- Fin de la séquence de travail 

Appeler le professeur : Imprimer votre travail 

Menu déroulant : Fichier/sauver/ ok/Quitter. 

Eteindre le micro- ordinateur et l’imprimante. 
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CHAPITRE 2 



Activité 2 




DESSIN DE DEFINITION 
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CHAPITRE 2 



Activité 3 DESSIN DE DEFINITION 



Mors Réglable 



1- DONNÉES 
On donne : 

- Les perspectives (dessins en 3D) du mors réglable (3) de l’étau de la micro - fraiseuse 
« Jeulin ». 

- Le dessin de définition incomplet par : 

• La vue de face 

• La vue de gauche coupe (A-A) 

• La vue de dessus 

2- TRAVAIL DEMANDÉ 

A) On demande de compléter sur le format 
suivant, au crayon et aux instruments. 

2- Le dessin du produit fini par : 

• La vue de face 
La vue de dessus 

• La section sortie X-X 

• La vue de gauche coupe A-A 

2-2- Les spécifications des conditions 
géométriques mentionnées. 

2-3- les spécifications de rugosité jugées 

B) En utilisant l'échelle du dessin, réaliser 
la perspective du mors réglable à l'aide 
d'un logiciel de conception solide 




PERSPECTIVES DU MORS REGLABLE ; 
VUE COMPLETE 




88 




89 



CHAPITRE 2 



Activité 4 DESSIN DE DEFINITION 



CHAPE 



1- DONNÉES 

On donne : 

- La perspective de la chape (4) (dessin 3D) ; voir système de pesage automatique 
Le dessin de définition incomplet de la chape par: 

La vue de face coupe (AA) incomplète. 

La vue de dessus incomplète. 



2- TRAVAIL DEMANDÉ 

On demande de Compléter : 

Sur le format suivant : au crayon et aux instruments 
La vue de face coupe (A-A) 

La vue de dessus coupe (B-B) 

La vue de droite 



B La perspective de la pièce 
en utilisant un poste informa- 
tique muni d'un logiciel de 
modélisation 3 D. 




PERSPECTIVE DE LA CHAPE 



90 







Echelle: 

1:2 


SYSTEME DE PESAGE 
AUTOMATIQUE 


Dessiné par les auteurs 


Le : / / 


— e 


1 


CHAPE 


A4 
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CHAPITRE 3 



LES LIAISONS MECANIQUES 



Leçon 6 


: Le Schéma Cinématique 


ACTIVITES 


SUPPORTS 


Activité N°1 


Tendeur de courroie. 


Activité N°2 


Perceuse sensitive 
Système de commande. 


Activité N°3 


Dispositif de serrage. 


Activité N°4 


Etau de perceuse. 


Activité N°5 


Extracteur de bagues. 



Objectifs du programme : 

Modéliser une liaison. 

♦ Compléter un schéma cinématique. 

♦ Analyser des solutions constructives assurant une liaison. 

♦ Proposer des solutions constructives assurant une liaison. 

Représenter partiellement ou totalement une solution constructive relative à 

une liaison. 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Des systèmes techniques + micro-ordinateur 

♦ Un dossier technique pour chaque système : 

♦ Un dossier pédagogique pour chaque activité pratique 






CHAPITRE 3 



Activité 1 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 

TENDEUR DE COURROIE 

1- MISE EN SITUATION : 



Courroie 




al, a2 : angles d’enroulement 



2- FONCTION GLOBALE : 

Le tendeur de courroie est défini par les perspectives, vue éclatée, vue en coupe et la 
nomenclature associée. 

Il permet le réglage de la tension d’une courroie avec augmentation de l’angle d’enroule- 
ment. 

3- SCHEMA TECHNOLOGIQUE : 



Galel 
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9 


1 


Anneau élastique pour arbre 18 x 1,2 






8 


1 


Rondelle 






7 


1 


Axe 


E 295 




6 


1 


Goujon Ml 2 






5 


1 


Ecrou hexagonal ISO 4032 Ml 2-08 






4 


1 


Galet 


S235 




3 


1 


Axe 


E295 




2 


1 


Support 


S235 




1 


1 


Bâti 


S235 




Rep 


Nb 


Désignation 


Matière 


observation 


Echelle 1:1 




TENDEUR DE COURROIE 
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CHAPITRE 3 



ACTIVITE 1 




4- FONCTIONNEMENT 

Le galet (4) tourne librement sur un axe (3) fixé sur un support (2). Celui ci peut osciller 
autour d’un axe (7) et être bloqué par un goujon (6) après le réglage de la tension de la 
courroie . 

L’angle d’oscillation maximum du support est de 30 °. 



5- ETUDE DES LIAISONS 

5-1 Repérer par les mêmes repères de la nomenclature la vue éclatée du tendeur de cour- 
roie. 



5-2 Chercher les classes d’équivalence des pièces cinématiquement liées : 



Classes 

d’équivalence 



Pièces 



Considérer le tendeur de courroie au 
moment du réglage de la tension 



5-3 Colorier les différentes classes d’équivalence sur la vue éclatée. 



5-4 Compléter le graphe de liaison. 



5-5 Remplir le tableau suivant : 




classe 



Type de 
liaison 


Symbole 


Modèle cinématique 


Modèle statique 
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CHAPITRE 3 



Activité 1 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



5-6- Compléter le schéma cinématique du tendeur de courroie : 




6- TRAVAIL GRAPHIQUE : 

Sur le dessin d’ensemble incomplet du tendeur de courroie. Compléter : 

♦ La liaison pivot support (2) / bâti (1) (utiliser une vis épaulée). 

♦ Le blocage du support (2) / bâti (1) après le réglage de la tension de la courroie 
utiliser un goujon M 8, une rondelle W et un écrou H. 

♦ Indiquer les ajustements de l’ensemble 

♦ Indiquer les jeux fonctionnels pour assurer le bon fonctionnement de l’ensemble. 

Nota : 

- Choisir les dimensions des éléments standards du guide du dessinateur. 

- Proposer pour l’axe (7) les dimensions et la forme appropriées 
pour assurer le bon fonctionnement du tendeur de courroie 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



PERCEUSE SENSITIVE 



1- MISE EN SITUATION : 

L’étude portera sur le système de commande de la translation de la broche, et sur la chaîne 
de transmission du mouvement de rotation du moteur à la broche. 
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23 


1 


Ressort spiral 


51 Si7 


22 


1 


Ecrou hexagonal ISO 4032- Ml 0-08 




21 


1 


Vis sans tête fendue à téton long 




20 


1 


Couvercle 




19 


1 


Ecrou hexagonal ISO 4032- Ml 0-08 




18 


1 


Bague entretoise 




17 


1 


Pignon arbré 




16 


2 


Roulement 




15 


1 


Colonne 


C35 


14 


3 


Poignée 


Polyuréthane 


13 


1 


Moteur 




12 


1 


Carter 




11 


1 


Couvercle 




10 


1 


Poulie étagée 


ENAB-21 1 0[AICu4MgTi] 


9 


1 


Courroie trapézoïdale 




8 


1 


Support de la poulie intermédiaire 


E 295 


7 


1 


Poulie intermédiaire 




6 


1 


Courroie trapézoïdale 




5 


1 


Poulie étagée 


ENAB-21 10[AICu4MgTi] 


4 


1 


Arbre porte roulement 




3 


1 


Broche 




2 


1 


Fourreau 


100Cr6 


1 


1 


Corps 


EN-GJL-2000 


Rep 


Nb 


Désignation 


Matière observation 


Echelle 1:1 


PERCEUSE SENSITIVE 
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DETAIL C 
ECHELLE 1 : 1 



PERCEUSE SENSITIVE 
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MODELISATION EN 3D COUPEE AU 1/4 




ECLATE DU MECANISME DE COMMANDE DE LA BROCHE 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 LE sch éma CINEMATIQUE 



3-ANALYSE FONCTIONNELLE DE LA PERCEUSE SENSITIVE 

En se référant aux dessins d'ensembles et au mécanisme réel. 

3-1 Quel est le rôle de l’élément (23) ? 



3-2- Qu’appelle t-on l’élément (6) ? 



3-3- Le mécanisme est constitué par trois poulies (5), (7) et (10) donner leur fonction . 

Poulie(5) : 

Poulie(7) : 

Poulie(IO) : 



3-4- La vitesse de rotation du foret dépend du diamètre à percer. Expliquer comment on 
procède pour changer la vitesse. 



4- ANALYSE D’UNE SOLUTION CONSTRUCTIVE : 

-1- Donner la nature de la liaison 2/1+21+22 



4-2- Donner les noms des éléments d’arrêt en rotation pour cette liaison 



Cette liaison est elle ? 



démontable 



non démontable 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



4-3 Dessiner à main levée deux autres solutions qui assurent la même liaison (liaison glis 
sière) entre le fourreau (2) et le corps (1). 

Solution 1 Solution 2 



5 - ETUDE DES LIAISONS 



Repérer par les mêmes repères de la nomenclature la vue éclatée du mécanisme de 
commande de la broche 

5-2- Chercher les classes d’équivalence des pièces cinématiquement liées : 



Classes 


Pièces 


d’équivalence 





A 

B 




5-3- Colorier les différentes classes d’équivalence sur le dessin d’ensemble 
5-4- Compléter le graphe des liaisons 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 



5-5- Remplir le tableau suivant : 

classes Type de liaison Symbole Modèle cinématique Modèle statique 



LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



5-6- Compléter le schéma cinématique du mécanisme de commande de la broche. 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



DISPOSITIF DE SERRAGE 

1- MISE EN SITUATION 




2- FONCTIONNEMENT 

Le dispositif de serrage est défini par les dessins d’ensemble (le modèle 3D, vue écla- 
tée, vue en 1/4 de coupe) et la nomenclature associée. 

Il se trouve dans un poste de sciage pour bloquer la pièce à scier. 

Il est fixé sur la table de la machine par les boulons (12,14). La crémaillère (3) est 
encastrée à la tige du vérin par un accouplement rigide. La translation de la crémaillère (3) 
entraîne la rotation du secteur denté (5) qui entraîne le serrage de la barre par l’intermédiai- 
re du patin (6). 



109 







110 




111 





Z 

A 




18 2 

17 1 

16 1 

15 1 

14 4 

13 4 

12 4 

11 1 

10 2 

9 1 

8 1 

7 1 

6 1 

5 1 

4 1 

3 1 

2 1 

1 1 

Rep Nb 




Support 

Bague 

Ecrou hexagonal ISO 4032 M 24-08 
Vérin 

Ecrou carré M8 N FEN 25- 403 
Rondelle 

Vis à tête hexagonale ISO 4014 M8 -36 

Goupille 

Coussinet 

Goupille 

Rondelle M8 

Ecrou hexagonal ISO 4032 M8- 08 
Patin 

Secteur denté 
Axe 

Crémaillère 

Palier 

Table 

Désignation 



S295 

S295 



E295 



BP25 

S235 



E295 

C40 

C40 
S 235 

E295 

Matière observations 



Echelle 1:1 DISPOSITIF DE SERRAGE 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 

3-ANALYSE FONCTIONNELLE 

3-1 Qu’appelle-t-on l’élément qui assure le positionnement du dispositif de serrage par rap- 
port à la table ? (mettre une croix) 

Lardon 

Languette 

3-2- Qu'appelle-t-on les éléments qui assurent le maintien du dispositif de serrage par 
rapport à la table ? 



LE SCHEMA CINEMATIQUE 



3-3 La pièce (5) comporte une lumière, donner son rôle. 



4-ANALYSE DES SOLUTIONS CONSTRUCTIVES 
4-1- Donner la nature de la liaison (3/ 17) 



4-2- Quel est l’élément qui assure cette liaison ? 



4-3- La liaison est-elle ? 



- démontable 


| - non démontable 


□ 


- par obstacle 


| - par adhérence 


□ 



4-4- Dans quelle vue peut -on identifier clairement cet élément ? 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 

5- ETUDE DES LIAISONS 

5-1 Repérer par les mêmes repères de la nomenclature la vue éclatée du dispositif de 
serrage. 

5-2- Chercher les classes d’équivalence des pièces cinématiquement liées : 



Classes 

d’équivalence 


Pièces 


A 


5 


B 


3 


C 


2 


D 


6 



5-3- Colorier les différentes classes d’équivalence sur le dessin d’ensemble du dispositif de 
serrage. 

5-4- Tracer le graphe des liaisons. 




5-5- Remplir le tableau suivant : 



classes 



Type de 
liaison 



Symbole Modèle cinématique 



Modèle statique 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 



LE SCHEMA CINEMATIQUE 



5-6 Compléter le schéma cinématique du dispositif de serrage. 





6- TRAVAIL GRAPHIQUE : 

On désire changer la solution de la liaison encastrement du palier (2) par rapport à la 
table de la machine, pour cela on utilise : 

• Une vis à tête carrée Q -M 12-42 dont la tête est implantée dans la rainure de la table 

• Un écrou H -M 12 et une rondelle plate M12. 

Compléter sur le dessin ci-dessous la solution proposée. 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



ETAU DE PERCEUSE 



1- MISE EN SITUATION : 

L’étau de perceuse est utilisé pour serrer une pièce à percer. 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 

2- ANALYSE FONCTIONNELLE : 

En se référant au dessin d'ensemble incomplet et au mécanisme réel : 

2-1- La pièce (3) est une plaquette rapportée. 

- Quelle est sa fonction. 

- Proposer un matériau. 



LE SCHEMA CINEMATIQUE 



2-2- Quels sont les éléments qui assurent son maintien. 



2-3- A main levée, faites le croquis d'un élément de fixation de (3) par rapport (1) 




3- ETUDE DES LIAISONS : 

On donne les classes d’équivalence des pièces cinématiquement liées et le graphe des 
liaisons complet de l’étau de perçage. 



Classes 

d’équivalence 


Pièces 


A 


1,3 


B 


2,6, 8, 9 


C 


5,7 


D 


4 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 




3-1- Compléter le schéma cinématique de l’étau de perçage: 




4- TRAVAIL GRAPHIQUE : 

Sur le dessin d'ensemble 

4-1- Représenter sur le détail D la liaison pivot entre la vis de manoeuvre (4) et le mors mobi- 
le (2) en utilisant la vis à téton (8) 

- Démarche: 

Compléter le trou de la pièce (2) 

Compléter le bout de la vis (4) 

Représenter la vis (8) 

4-2- Représenter sur la vue en coupe F -F la liaison glissière entre le mors mobile (2) et le 
corps (1) en utilisant les composants donnés. 

- Démarche : 



Représenter la pièce (6) 
Compléter la forme de la pièce (2) 
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CHAPITRE 3 



Activité 5 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



EXTRACTEUR DE BAGUES 



1- MISE EN SITUATION : 

L’extracteur de bagues est utilisé pour démonter une bague. 




2- ETUDE DES LIAISONS : 

Cette activité peut être traitée directement sur le manuel d'activités ou sur ordinateur. 

Travail demandé sur manuel : 

A partir du dessin d'ensemble : 

2-1- Chercher les blocs des pièces cinématiquement liées. 



N. B : L'étude portera sur un seul bras. 



Classes 

d’équivalence 


Pièces 


A 




B 




c 




D 
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CHAPITRE 3 



Activité 5 LE SCHÉMA CINEMATIQUE 



2-2- Colorier les différents blocs sur le dessin d'ensemble de l’extracteur. 
2-3- Tracer le graphe des liaisons. 




2 Compléter le schéma cinématique 




Travail demandé sur ordinateur : 

Lancer l'activité interactive 5 à partir du bureau de WINDOWS en cliquant sur l'icône 
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CHAPITRE 3 



LES LIAISONS MECANIQUES 



Leçon 7 : Guidage En Translation 



ACTIVITES 


SUPPORTS 


Activité N°1 


Poupée mobile de tour 


Activité N°2 


Micro-fraiseuse 


Activité N°3 


Micro-tour 


Activité N°4 


Dispositif de commande de la vis d’archimède 



Objectifs du programme : 

♦ Modéliser une liaison ; 

♦ Compléter un schéma cinématique ; 

♦ Analyser des solutions constructives assurant une liaison ; 

♦ Proposer des solutions constructives assurant une liaison 
Représenter partiellement ou totalement une solution constructive relative à 

une liaison 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Des systèmes techniques + micro-ordinateurs 

♦ Un dossier technique pour chaque système : 

♦ Un dossier pédagogique pour chaque activité pratique 






CHAPITRE 3 



Activité 1 



GUIDAGE EN TRANSLATION 



POUPEE MOBILE DU TOUR 



1- MISE EN SITUATION : 




Ce mécanisme se place sur le banc de tour, il permet : 

♦ Le centrage d'outils 

♦ Le montage mixte. 

Le montage entre pointes. 

♦ Le centrage 

♦ Le perçage 
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28 


1 


Bride 




27 


1 


Ecrou 




26 


1 


Tige pivotante 




25 


1 


Butée à billes 




24 


1 


Butée à billes 




23 


1 


Entretoise, vernier 




22 


1 


Anneau élastique pour arbre 18 x1,5 




21 


1 


Axe excentré 




20 


1 


Poignée 




19 


1 


Goupille cylindrique 




18 


1 


Vis de manoeuvre 




17 


1 


Tampon tangent 




16 


1 


Tampon tangent 




15 


1 


Vis 




14 


1 


Volant 




13 


1 


Chapeau 




12 


3 


Vis à tête cylindrique ISO 4026 M6-20 




11 


1 


Ecrou 




10 


1 


Manette de blocage poupée 




9 


1 


Manette de blocage fourreau 




8 


1 


Ecrou 




7 


1 


Fourreau 




6 


1 


Pointe tournante 




5 


1 


Clavette, ergot 




4 


1 


corps 


Moulé 


3 


1 


Lardon 




2 


1 


Semelle 




1 


1 


Banc 




Rep 


Nb 


Désignation Matière 


observations 


Echelle 1:1 


POUPEE MOBILE 
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CHAPITRE 3 



3 



Activité 1 GUIDAGE EN TRANSLATION 



-TRAVAIL DEMANDE: 



3-1 Identification des organes du mécanisme de la poupée mobile 

En se référant aux dessins d’ensemble, à la nomenclature et à la poupée mobile du 
tour : 

Repérer sur la feuille 126 par les mêmes repères de la nomenclature la vue éclatée. 
Colorier sur la feuille 128 les trois classes d’équivalence. 

★ A = {2,3,4,5,13} (rouge) 

★ B = {6,7,11,12} (en bleu) 

★ C = { 14,1 8, 19, 20} (en vert) 

3-2 Desserrer l'écrou (8) à l'aide de la manette (9) et tourner le volant (14) dans les deux sens 
de rotation. 

Constatation : 



3-3 compléter le tableau suivant. 



Mouvement 

possible 


Forme des 
surfaces en 
contact 


Nature du 
contact 


type de frottement 


conclusion 
type de guidage 



B/A 


T 




Prismatique Q Direct 


De roulement |^| 




R 




Cylindrique | | Indirect | j 


De glissement 



3-4 Déduire le nom de la liaison entre les classes A et B. 



3-5 Démonter le fourreau et décrire la solution technologique adoptée pour assurer 
cette liaison : 
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CHAPITRE 3 



Activité 1 GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-6 Compléter le schéma cinématique de la poupée mobile : 




3-7 Etudier la lubrification de ce guidage A/B : (mettre une croix dans la case correspondante) 
- par huile Q - par graisse | | 

justifier votre réponse : 



3-8 Justifier l’existence de la rainure sur l’écrou (11) 




3-9 Remonter le mécanisme. 
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CHAPITRE 3 



Activité 1 GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-10 Conception : 

On désire remplacer la solution existante du guidage en translation du fourreau par une autre 
solution, pour cela : 

Choisir des composants appropriés. 

Utiliser le guide du dessinateur pour relever les dimensions des composants choisis 
Ne pas tenir compte de l’échelle. 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 






GUIDAGE EN TRANSLATION 



MICRO-FRAISEUSE 
(CHARIOT LONGITUDINAL) 



1- MISE EN SITUATION : 




Façade avant : Façade arrière : 




1 Bouton d'arrêt d'urgence. 4 Arrêt programmé 

2 Synoptique permettant la visualisation des 5 ; interrupteur de marche-arrêt 
déplacements de l'outil par rapport à la pièce. 6: Bloc d'alimentation. 

3 Synoptique couple moteur: met en évidence les 
facteurs de couple sur les qualités de travail. 
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2- FONCTION : 

La micro-fraiseuse est une machine qui permet, à partir d'un dessin technique saisi sur ordi- 
nateur et grâce à un logiciel approprié "3AXESVGA", d'usiner automatiquement une pièce . 
Elle peut réaliser les opérations suivantes 

♦ Perçage. 

♦ Gravure. 

♦ Usinage à 3 dimensions. 
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17 1 Arbre moteur 

16 2 Goupille 

15 1 Moteur pas à pas 

14 2 Roulement 10BC-02 

13 1 Bague 20MnCr5 

12 1 Vis pas=2mm 

11 1 chariot transversal 

10 4 Coussinet cylindrique 20x25x30 Cu Sn 8 

9 2 Colonne 55 Cr 3 

8 1 Ecrou Cu Sn 8 

7 1 Anneau élastique pour arbre 10x1.5 

6 1 Bouton de manoeuvre Polyuréthane 

5 1 Vis à téton court Hc M5-15 

4 1 Flasque 

3 1 Mort fixe 

2 1 Embase du chariot 

1 1 Flasque Moteur 

Rep Nb Désignation Matière observations 

Echelle CHARIOT LONGITUDINAL 

2:5 DE LA MICRO-FRAISEUSE 
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Représentation des différentes classes d'équivalence, en perspective du chariot 

longitudinal 



Classe A = {11,8,10} 




Classe B = {1,2,3,4,9,15} 




Classe C = {17, 16, 16’, 13, 12, 7, 5, 6,} 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-TRAVAIL DEMANDE: 

3-1 Identification des organes du mécanisme du chariot longitudinal 

En se référant au dessin d’ensemble, à la nomenclature et au mécanisme du chariot lon- 
gitudinal 

Colorier sur la feuille (135) les trois classes d’équivalence. 

★ A= {11,8,10} ( en rouge ) 

★ B= {1,2,3,4,9,15} (en bleu ) 

★ C = { 17, 16, 16', 13, 12, 7, 5, 6} ( en vert ) 



3-2 Avec la présence de votre professeur faire l'usinage d'une pièce simple sur la micro frai- 
seuse. 

Observer les déplacements des chariots. 

3-3 compléter le tableau suivant. 



Mouvement 


Forme des 


Nature du 


Conclusion 


possible 


surfaces en 
contact 


type de frottement 

contact 


type de guidage 





T 




Prismatique Q Dire ct Q Deroulement [] 


B/A 








R 




Cylindrique |^| Indirect |^| De glissement 



3-4- Déduire l’appellation normalisée de la liaison entre les classes A et B.. 



3-5- Quelles sont les pièces qui assurent la liaison en rotation dans cette liaison ? 



3-6- Compléter le schéma cinématique du chariot longitudinal. 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-7- l'écrou (8) est en alliage de cuivre justifier l'utilisation de ce matériau. 





3-8 Inscrire sur le dessin ci-dessous l’ajustement entre (10) et (9) : 
9 H) Il 



19- 

3-9- L'ajustement des composants (10) et (11) est 0 25 H7/p6 
En se référant au guide du dessinateur. 

Calculer. 

♦ Jeu mini : 

♦ Jeu Maxi : 

Donner le type de l'ajustement entre (10) et (11) : 

Justifier le choix de cet ajustement : 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 






GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-10- Conception: 

Proposer sur le dessin ci-dessous une autre solution qui assure le guidage en translation 
entre les classes A et B par une forme prismatique et prévoir un dispositif du réglage du jeu 
fonctionnel. 

Utiliser le guide du dessinateur pour relever les dimensions des composants choisis 
Ne pas tenir compte de l’échelle. 
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MICRO-TOUR 

(Chariots croisés de micro-tour) 



1-MISE EN SITUATION : 

MICRO- TOUR 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 GUIDAGE EN TRANSLATION 



Façade avant : 



0 □ ( 3 ) • 

1 2 '-y 4 



1 : Bouton d'arrêt d'urgence: dispositif obligatoire 
de sécurité qui permet de couper facilement et 
rapidement l'alimentation électrique en cas de 
problème. 

2: voyant témoin d'alimentation. 

3: Bouton de réglage de la vitesse de rotation du 
moteur de la broche. 

4: Arrêt programme 

Façade arrière : 

/ \ 

5 Q 

^ 600 J 

5: Interrupteur de marche arrêt 
6: Bloc d'alimentation. 



Caractéristiques techniques : 
Dimensions : 56x30x28 cm 
♦ Poids : 20 kg 

Course chariot transversal :52 cm 
Moteur de broche 170 cm 
Vitesse de la broche : 
réglage 150 à 3000 tr/mn 
Diamètre admissible à l’usinage 
:50mm 



2- FONCTION : 

Le micro-tour est une machine qui permet, à partir d'un dessin technique saisi sur l'ordina- 
teur et grâce à un logiciel approprié, d'usiner automatiquement une pièce . 

Il peut réaliser les opérations suivantes 

♦ chariotage. 

♦ dressage. 

usinage à 2 dimensions . 
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15 


2 


Goupille 


S 185 


14 


4 


Ecrou Hm M6 




13 


1 


Bâti 


EN-GJS-400 


12 


4 


Vis à tête cylindrique ISO 4026 M5-12 




11 


4 


Vis sans tête à six pans creux M6-15 




10 


1 


Cale 




9 


1 


Arbre moteur 




8 


2 


Ecrou 


Cu Sn 8 


7 


1 


Moteur pas à pas 




6 


1 


Bague 


E 295 


5 


1 


Vis pour déplacement transversal 


E 295 


4 


1 


Chariot porte outil 


EN-GJS-400 


3 


3 


Vis de pression QP 




2 


1 


Outil 




1 


1 


Chariot transversal 


EN-GJS-400 


Rep 


Nb 


Désignation 


Matière observations 






CHARIOTS CROISES 




Echelle 1:2 


DE MICRO-TOUR 
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Représentation des différentes classes d’équivalence, en perspective du chariot 

porte-outil 



Classe B = {2,3,4,8,11,14,10} 



Classe A = {1,7,12} 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-TRAVAIL DEMANDE : 

3-1 Identification des organes du mécanisme des chariots croisés 

En se référant aux dessins d’ensemble, à la nomenclature et au mécanisme : 
Repérer sur la feuille page 143 par les mêmes repères de la nomenclature la vue 
éclatée. 

♦ Colorier sur la page 144 les deux classes d’équivalence. 

★ A = {1,7,12} (en vert) 

★ B = {2,3, 4, 8, 11, 14, 10} (en bleu) 

3-2 Faire fonctionner le micro tour avec la présence de votre professeur. 

Déplacer le chariot porte outil. 



3-3 compléter le tableau suivant. 





,, ± Forme des 

Mouvement , 

... surfaces en 

possible 

contact 


Nature du 
contact 


Conclusion 

type de frottement 

type de guidage 




T 




Prismatique |^j 


Direct | 


| De roulement |^| 


A/B 














R 




Cylindrique |^j 


Indirect 


De glissement |^| 



3-4- Déduire le nom de la liaison entre les classes A et B. 



3-5 Compléter le schéma cinématique des chariots croisés du micro tour. 

B 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 GUIDAGE EN TRANSLATION 




3-7 Dans quel ordre faut-il manœuvrer les éléments (11,14) pour rattraper le jeu fonction- 
nel ? 



Desserrage de 




Serrage de 






11 



-► 



3-8 Donner la composition des matériaux suivants : 
La matière de l'écrou (8) est en Cu Sn 8 : 



Justifier le choix de ce matériau 



La matière du chariot porte outil (4) est en EN-GJL 200 : 



La matière de la goupille (15) est en 51 Cr V 4 : 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 






GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-9 Etude de conception : 

Compléter le dessin ci-dessous en assurant le guidage en translation du chariot transversal 
avec le bâti, prévoir deux systèmes de réglage du : 

Jeu suivant :OX 
♦ Jeu suivant :OY 

Utiliser le guide du dessinateur pour relever les dimensions des composants choisis : 

Ne pas tenir compte de l’échelle. 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN TRANSLATION 



DISPOSITIF DE COMMANDE DE LAVIS D’ARCHIMEDE 



1-MISE EN SITUATION : 

Dans la fabrication du savon on utilise de l’huile ( huile de grignons ) extraite à partir de 
grignons récupérés dans les huileries. Cette huile est obtenue après le décantage du gri- 
gnons dans l’hexane liquide . 

Le système d’extraction de l’huile de savon est représenté schématiquement ci-dessous ; il 
est principalement constitué d’un broyeur, d’un extracteur et d’un décanteur. 

Grignons = résidu solide des olives broyées après extraction de l’huile 




2- FONCTIONNEMENT : 

Les grignons sont acheminés vers le broyeur par une bande transporteuse. Après broya- 
ge, ils sont transportés vers l’extracteur à l’aide d’une vis d’Archimède . La motopompe (MP) 
amène de l’hexane liquide au produit broyé. La résistance chauffante libère l’hexane liquide 
sous forme de gaz et permet l’obtention de l’huile de grignons. 

Pour faire avancer l’ensemble moteur M2 et vis d’Archimède, on se sert d’un moteur M3 et 
un système vis -écrou ( la zone d’étude ) . 
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Echelle : 1 :2 DISPOSITIF DE COMMANDE DE LA VIS D’ARCHIMEDE 



Désignation 



Matière observations 



E245 

E245 

E245 

C45 

C45 

S275 

C45 



Clavette // forme A 6x6 -25 

Biellette d’entraînement de la vis d’Archimède 

Ecrou hexagonal ISO 4032 M30 

Rondelle 

Ecrou 

Pignon 

Vis à tête cylindrique ISO 4026 M 3- 10 

Moteur M 3 

vis 

Vis à tête cylindrique ISO 4026 M 6- 10 
Ecrou hexagonal ISO 4032 M6 
Anneau élastique pour arbre 9x1 
corps 

Roulement 

Anneau élastique pour alésage 85 x 1 
Roue 

Vis à tête cylindrique ISO 4026 M 12-30 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN TRANSLATION 



3-TRAVAIL DEMANDE : 

3-1 Identification des organes du mécanisme du dispositif de commande de la vis 
d’Archimède. : 

En se référant aux dessins d’ensemble et à sa nomenclature : 

Repérer sur la page 153 par les mêmes repères de la nomenclatures la vue éclatée. 
Former les trois classes d’équivalence. 

★ A = {5, } 

★ B = { 9, } 

★ C = {2, } 

Compléter le schéma cinématique du dispositif de commande de la vis d’Archimède. 



//// 





3-2 Etude du guidage de la vis (9) dans le corps (5) 

(mettre une croix dans la case correspondante ) _ . . 

Cylindrique Prismatique 



type de guidage 

par quel élément est assuré la liaison en rotation de la vis (9) ? 



La roue (2) tourne à une vitesse de rotation de 250 tr /mn , calculer la vitesse de transla- 
tion de la vis (9) , si le pas de la vis est de 3 mm 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN TRANSLATION 



4-ETUDE GRAPHIQUE : 

4-1- Le constructeur se propose de modifier les solutions suivantes : 

4-1 -1 guidage en translation de la vis (9) page 158. 

♦ Remplacer la vis (8) et le contre écrou (7) par une autre solution. 

♦ Compléter les deux vues : 

Vue de face coupe A-A 

★ Vue de gauche en coupe B-B 
4 Indiquer les ajustements. 

4-1-2- Liaison encastrement du pignon (12) avec l’arbre moteur (10) page 159 

Remplacer la vis de pression (11) par une autre solution en choisissant les compo- 
sants convenables 

♦ Compléter les deux vues : 

Vue de face en coupe A-A 
Vue de gauche 

4-2 - On donne le dessin de l’écrou (13) par les vues suivantes page 157 : 

Vue de droite sans les traits cachés. 

★ Vue de dessus 
Vue en perspective 

On demande : 

de représenter la vue de face en coupe A-A 

d’inscrire sur le dessin les tolérances géométriques pour la portée de la roue (2) 
Utiliser le guide du dessinateur pour relever les dimensions des composants choisis : 

♦ Ne pas tenir compte de l’échelle. 
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v-v 
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DISPOSITIF DE COMMANDE DE LA VIS D'ARCHIMEDE Echelle : 1 :1 
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CHAPITRE 3 



LES LIAISONS MECANIQUES 

Leçon 8 : Guidage En Rotation 



ACTIVITES 


SUPPORTS 


Activité N°1 


Meule à disque 


Activité N°2 


Perceuse sensitive 


Activité N°3 


Pompe à palettes 


Activité N°4 


Micro-fraiseuse 



Objectifs du programme : 

♦ Modéliser une liaison. 

♦ Compléter un schéma cinématique. 

♦ Analyser des solutions constructives assurant une liaison. 

♦ Proposer des solutions constructives assurant une liaison. 

Représenter partiellement ou totalement une solution constructive relative à 

une liaison. 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Des systèmes techniques + micro-ordinateurs. 

♦ Un dossier technique pour chaque système. 

♦ Un dossier pédagogique pour chaque activité pratique. 
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CHAPITRE 3 



Activité 1 GUIDAGE EN ROTATION 



MEULE A DISQUE 



1- MISE EN SITUATION : 

L’ensemble ci-dessous, représente une meule à disque destinée à meuler ou à tronçon- 
ner des pièces mécaniques. 

Un arbre moteur est entraîné par un champ magnétique. Cet arbre, entraîne l’arbre récep- 
teur au moyen d’un couple de roues dentées. La meule à disque est fixée sur l’arbre de sor- 
tie, et le mécanisme est guidé dans un carter. 




Caractéristiques : 

Puissance du moteur : 550W 
Diamètre du disque : 115mm 
Tension : 220v-240v 
Fréquence : 50/60 Hz 

2- MODÉLISATION DE LA MEULE À DISQUE : 



Pièce non meulée 




Pièce meulée 
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31 


1 


axe 


E245 




30 


1 


bouton 


plastique 




29 


1 


ressort 






28 


1 


Anneau élastique pour arbre 9 x 1 






27 


1 


Clavette // forme A 4x4-1 2 






26 


1 


Anneau élastique pour alésage 30 x 1 






25 


4 


Vis à tête cylindrique à six pans creux ISO 4762 M3-15 






24 


1 


Clavette // forme A3x3 1 0 






23 


1 


Carter 


plastique 




22 


1 


stator 






21 


1 


Roulement 8 BC 02 






20 


2 


Vis sans tête à six pans creux ISO 4026 Ml 0-1 5 


plastique 




19 


2 


Ressort 






18 


2 


Charbon 






17 


1 


Arbre d’entrée 


C45 




16 


1 


Ventilateur 






15 


2 


Vis à tête cylindrique fendue ISO 4026 M 3- 10 






14 


1 


Plaque d’arrêt 


E245 




13 


1 


Roulement 8 BC 02 






12 


1 


Pignon Z = 13 


C45 




11 


1 


coussinet 


BP25 




10 


1 


Boîtier 


EN AB-2110 




9 


1 


Anneau élastique pour arbre 9 x 1 






8 


1 


Roue Z= 35 


C45 




7 


1 


Couvercle avant 


EN AB-2110 




6 


1 


Bague 


C45 




5 


1 


Protecteur 






4 


1 


Bague 


S275 




3 


1 


Disque 






2 


1 


Ecrou 


C45 




1 


1 


Arbre de sortie 


C45 




Rep 


Nb 


Désignation 


Matière 


observations 


Echelle : 1 :1 


MEULE A DISQUE 
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Représentation des différentes classes d’équivalence en perspective 





Classe : 




Classe : 
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CHAPITRE 3 



Activité 1 GUIDAGE EN ROTATION 



3-TRAVAIL DEMANDE : 

3- Identification des organes de l’appareil 

En se référant au mécanisme réel, aux dessins d’ensemble et à sa nomenclature : 

♦ Démonter l’appareil. 

♦ Former les trois classes d’équivalence. 

o A = {17, } 

o B = { 23, } 

o C = { 8, } 

Compléter le schéma cinématique de la meule à disque 




3-2 Assemblage du couvercle ( 7) sur le boîtier (10 ) 

Pour éviter une rotation irrégulière de l'arbre de sortie (1), N 0m Symbole 
quelle condition géométrique de tolérance de position doit- on 
assurer entre les portées des bagues de guidage (11) et (6) ? 

♦ Préciser le nom de la solution adoptée qui assure emboîtement 
cette condition 

Pieds de positionnement 

♦ Indiquer le nom et le nombre des éléments qui 
assurent le maintien de contact entre (7) et (10) ? 

3-3 Montage de l’arbre d’entrée (17). 



Quels sont les éléments qui assurent le guidage en rotation de l’arbre (17) ? 
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CHAPITRE 3 



Activité 1 GUIDAGE EN ROTATION 



Quel est le type des roulements utilisés ? 



Quel est le type fonctionnel du montage ? 



Arbre tournant 




Moyeu tournant 





Préciser sur le dessin d’ensemble les ajustements des portées des roule- 
ments ? 

En complétant, le schéma ci-dessous, indiquer l’emplacement des arrêts en 
translation par des rectangles pleins : 

En rouge les arrêts de sécurité (partie tournante) 

En noir les arrêts des bagues montées sur la partie fixe 




Critiquer ce type de montage ? 



3-4 Montage du couple d’engrenages 

Les roues (8) et (12) sont assemblées respectivement sur les arbres (1) et (17) 



Quel est le type de liaison assurée ? 





Pignon 


roue 


Partielle 






Complète 







168 




CHAPITRE 3 



Activité 1 



GUIDAGE EN ROTATION 



3-5 Le dispositif de verrouillage est constitué par les 

pièces suivantes :28-29-30 et 31 

Donner sa fonction et expliquer le mode opératoire : 




3-6 Remonter l’appareil. 



4- ETUDE GRAPHIQUE : 

4-1 Nous voulons améliorer le rendement du guidage en rotation de l’arbre de sortie 

( 1 ). 

4-1-1 Remplacer les deux bagues par deux roulements étanches type BC. 

4-1-2 Etudier l’encastrement de la roue (8). 

4-1-3 Indiquer les ajustements des portés des roulements. 

4-2 On donne le dessin du couvercle (7) par les vues suivantes : 

♦ Vue de face 

♦ Vue de dessus en coupe B-B (sans traits cachés) 

♦ Vue en perspective 
On demande : 

♦ de représenter la vue de gauche en coupe A-A 

d’inscrire sur le dessin les valeurs des tolérances géométriques pour les qua- 
tre trous de fixation. 
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co 




n 
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x 

u 

H 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 GUIDAGE EN ROTATION 



PERCEUSE SENSITIVE 

POULIE INTERMEDIAIRE 



1- MISE EN SITUATION : 

Voir le dossier technique de la perceuse sensitive pages (101-104) de l'activité N°2 
du chapitre 3 



POULIE INTERMEDIAIRE 




2- FONCTION : 

La poulie intermédiaire sert à transmettre le mouvement de rotation de la poulie 
motrice vers la poulie réceptrice grâce aux deux courroies, et elle intervient aussi 
dans le changement des vitesses. 



172 





173 




174 



CHAPITRE 3 



Activité 2 GUIDAGE EN ROTATION 




3-TRAVAIL DEMANDE: 

3-1 La poulie intermédiaire (7) est guidée en rotation par deux roulements (35) et (36) 
♦ De quel type de roulement s'agit-il? 

Le montage de ces roulements est-il à arbre tournant ou moyeu tournant? 



3-2 Démonter la poulie intermédiaire avec les clés appropriées: 

Les bagues extérieures sont-elles montées avec jeu, ou avec serrage. 



Les bagues intérieures sont-elles montées avec jeu, ou avec serrage. 



3-3 Inscrire sur le dessin ci- dessous la rugosité des surfaces et les tolérances des portées 
de roulements. 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 GUIDAGE EN ROTATION 



3-4 Représenter sur le dessin ci-dessous de l'arbre (8) la condition géométrique et donner 
sa tolérance entre les deux portées des roulements sur l'arbre pour assurer le bon fonction- 





♦ - 
♦ - 
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CHAPITRE 3 



Activité 2 



GUIDAGE EN ROTATION 




4-ETUDE GRAPHIQUE: 

Modification d’une solution 

Remplacer l’anneau élastique (31) par une vis et une rondelle. 

Utiliser le guide du dessinateur pour relever les dimensions de ces composants 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 GUIDAGE EN ROTATION 

COMPRESSEUR A PALETTES 

1- MISE EN SITUATION : 

Les dessins d’ensemble pages représentent un compresseur à palettes adaptable sur un 
bloc-moteur pour bricolage. Il est monté par pincement sur le nez de ce dernier. Le mouve- 
ment est communiqué au rotor (1) par l’intermédiaire d’un carré de manœuvre adapté sur (3). 
Les effets de l’inertie sur les palettes (11) assurent un contact permanent, lors du fonction- 
nement, avec l’entretoise (12). A travers l’orifice d’aspiration, l’air aspiré pénètre dans la 
chambre du compresseur pour sortir sous pression par l’orifice de refoulement. 

La pression d’utilisation est : 




2- ANALYSE FONCTIONNELLE : 



Air à une pression Pa 



Changer la pression 






Air à une pression plus 
grande P’ 



Compresseur à palettes 
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12 


1 


Entretoise 


C45 


11 


3 


Palette 


S275 


10 


1 


Vis à tête cylindrique fendue ISO 4026 M 4- 25 




9 


1 


Rondelle M4 




8 


4 


Ecrou hexagonal ISO 4032 M 4 




7 


1 


Moteur 




6 


1 


Corps 


C45 


5 


6 


Vis à tête cylindrique fendue ISO 4026 M 3- 30 


4 


1 


Flasque 


S275 


3 


1 


Arbre 


2 


1 


Clavette // forme A 4x4- 9 


1 


1 


Rotor 


Rep 


Nb 


Désignation 


Matière observations 


Echelle 


: 3 :2 


COMPRESSEUR A PALETTES 
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CHAPITRE 3 



Activité 3 GUIDAGE EN ROTATION 

3-TRAVAIL DEMANDE: 

3-1 Identification des organes du mécanisme du compresseur à palettes 
En se référant au dessin d’ensemble et à sa nomenclature : 

Repérer par les mêmes repères de la nomenclature la vue éclatée. 

♦ Former les trois classes d’équivalence, 
o A = {6, } 

o B = { 11, } 

o C = { 3 , } 

Compléter le schéma cinématique du mécanisme du compresseur à palettes 




3-2 Le rotor en tournant fait varier les volu- 
mes dans les chambres de la pompe du com- 
presseur . 

Indiquer en fonction du sens de rotation choisi 
sur le dessin : 

♦ l’orifice d’aspiration. 

♦ l’orifice de refoulement. 

♦ En rouge l’air aspiré. 

♦ En bleu l’air refoulé. 




182 



CHAPITRE 3 



Activité 3 GUIDAGE EN ROTATION 



3-3- Analyse du guidage de l’arbre (3) dans le corps (6) et le flasque (4) 
(Mettre une croix dans la case correspondante) 

♦ type de guidage Cylindrique Prismatique 



♦ nature de contact Direct Indirect 



3-4- Critiquer ce guidage 



3-5 Au moment du fonctionnement il y a une force qui applique les palettes (11) contre 
l'entretoise (12), donner l'origine de cette force. 



4- ETUDE GRAPHIQUE : 

4-1- Le constructeur se propose d’améliorer les solutions suivantes : 

♦ guidage en rotation de l’arbre (3) 

placer deux coussinets 
Indiquer les ajustements. 

Liaison encastrement du rotor (1) avec l’arbre moteur (3) 

4-2- On donne le dessin du corps (6) par les vues suivantes : 

♦ Vue de face 

♦ Vue de dessus 
Vue en perspective 
On demande : 

♦ de représenter la vue de gauche 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN ROTATION 



MICRO-FRAISEUSE 
(CHARIOT LONGITUDINAL 

1- MISE EN SITUATION : 




2- FONCTION : 

La micro-fraiseuse est une machine qui permet, à partir d'un dessin technique saisi sur 
l'ordinateur et grâce à un logiciel approprié, d'usiner automatiquement une pièce. 

Elle peut réaliser les opérations suivantes : 

♦ Perçage. 

♦ Gravure. 

♦ Usinage à 3 dimensions. 
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DÉTAIL D 
ECHELLE 2 : 1 






CHARIOT PORTE BROCHE 



lt lui!. 1 :i 
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16 


1 


Coulisseau 


S295 


15 


4 


Vis à tête hexagonale ISO 6426 M6-15 




14 


2 


Colonne 




13 


1 


vis 




12 


1 


Ecrou 




11 


1 


Colonne 




10 


4 


Plaque de support de moteur 




9 


2 


Moteur de la broche 




8 


1 


Foret 




7 


1 


Ecrou spécial 




6 


1 


Vis à tête cylindrique ISO 2565 M5-50 




5 


1 


Colonne 


55 Cr 3 


4 


1 


Glissière 




3 


1 


Vis pas=2mm 




2 


1 


Ecrou 


Cu Sn 8 


1 


1 


Moteur pas à pas 




Rep 


Nb 


Désignation 


Matière observations 




PORTE BROCHE 








DE LA MICRO-FRAISEUSE 
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REPRÉSENTATION DES DIFFÉRENTES CLASSES D’ÉQUIVALENCE, EN PER- 
SPECTIVE DU CHARIOT LONGITUDINAL 



Classe A 




Classe B 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN ROTATION 

3- TRAVAIL DEMANDE: 

3-1 Identification des organes du mécanisme du chariot longitudinal 

En se référant au dessin d’ensemble, à la nomenclature et au mécanisme du chariot lon- 
gitudinal 

Colorier sur la page 187 les deux classes d’équivalence, 
o A= { 11,10,12,16,5} (en vert) 
o B= {4, 2, 9, 8,} ( en rouge ) 

3-2- Avec la présence de votre professeur usiner une pièce simple sur la micro fraiseuse. 
Observer les déplacements des chariots. 

3-3 compléter le tableau suivant : 



Mouvement 


Forme des ... . 

, Nature du 


type de frottement 


Conclusion 


possible 


surfaces en 

, , contact 

contact 


type de guidage 





T 




Prismatique Q Dire ct Q Deroulement Q 


C/D 








R 




Cylindrique |^| Indirect |^| De glissement 



3-4- Déduire le nom de la liaison entre les classes C et D. 




3-5 Compléter le schéma cinématique de la micro fraiseuse. 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN ROTATION 



3-6- Le déplacement vertical est assuré par un système vis -écrou. Quelle est la valeur de la 
course de la glissière (4) (prendre la côte sur la machine) ? 



3-7 Repasser sur la feuille 187 en couleur les surfaces qui limitent cette course 



3-8 L'écrou (2) est en alliage de cuivre justifier l’utilisation de ce matériau. 




3-10- L’ajustement entre (2) et (4) est 025 H7/p6 
En se référant au guide dessinateur. 

Calculer. 

- Jeu mini : 

- Jeu Maxi : 

3-11 Par quoi est assurée la liaison complète entre l’arbre du moteur (1) et la vis (3) ? 
Critiquer cette solution : 
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CHAPITRE 3 



Activité 4 GUIDAGE EN ROTATION 



Représenter à main levée une autre solution assurant le même type de liaison. 




4- ETUDE GRAPHIQUE : 



4-1- Le constructeur se propose de modifier la solution du guidage en rotation de la vis (13) 
en utilisant deux roulements étanches. 

4-1 -1 compléter sur la page 194 cette solution 

4-1-2 Indiquer les ajustements des portées des roulements. 

4-2 On donne le dessin de la glissière (4) par les vues suivantes : 

♦ Vue de face 

♦ Vue de dessus 
Vues en perspective : 

On demande sur la page 195 

♦ de représenter la vue de gauche en coupe A-A 

d’inscrire sur le dessin les tolérances géométriques pour les portées des colon- 
nes. 

Utiliser le guide du dessinateur pour relever les dimensions des composants choisis. 
Ne pas tenir compte de l’échelle. 
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CHAPITRE 4 




Leçon 9 : Poulies Et Courroies 



ACTIVITES 


SUPPORTS 


Activité N°1 


Perceuse sensitive 


Activité N°2 


Tour parallèle 


Activité N°3 


Banc de contrôle industriel 



Objectifs du programme : 

Analyser les constituants d’une chaîne de transmission de mouvement ; 

♦ Déterminer les caractéristiques d’une transmission. 

Conditions de réalisation et moyens : 

Des systèmes techniques (perceuse, tour parallèle, banc de contrôle industriel) 
Un dossier technique pour chaque système 
Un dossier de travail pour chaque activité pratique 
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CHAPITRE 4 



Activité 1 POULIES ET COURROIES 



PERCEUSE SENSITIVE 

1 - PRESENTATION ET CARACTERISTIQUES : 



La perceuse représentée par 
la figure ci - contre est destinée 
à réaliser des opérations de per- 
çage sur des pièces prisma- 
tiques. 

Le mouvement de rotation est 
transmis du moteur à la broche 
par l’intermédiaire de trois pou- 
lies étagées et deux courroie 
trapézoïdales 




2- CARACTERISTIQUES DE LA PERCEUSE : 

- Moteur électrique : - Broche : 

Tension d’alimentation : 220V-50 Hz Vitesse de rotation : 

Vitesse de rotation : 1430 tr /mn (515-915-1430-1950-2580 ) tr / mn 

Puissance: Pm = 250 W Diamètre maximal de perçage : 0 13 mm 

Course du fourreau : 50 mm 
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CHAPITRE 4 



Activité 1 POULIES ET COURROIES 



3-TRAVAIL DEMANDE : 

On désire percer un trou de diamètre sur 



une pièce en à l’aide d’une perceuse 

sensitive. 

On donne la vitesse de coupe. 

Vq = m / mn 



3-1 Calculer la vitesse de rotation Nf du foret. 



3-2 : Choisir la vitesse convenable parmi les 
vitesses inscrites sur la plaque signalétique de la 
perceuse 




Mettre les courroies sur les gradins correspondants de façon à sélectionner la vitesse 
choisie. (Sur le schéma suivant et sur la machine) 
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CHAPITRE 4 



Activité 2 POULIES ET COURROIES 



TOUR PARALLELE 

1 - PRESENTATION : 

Le tour parallèle est une machine universelle 
de production des surfaces de révolution : surfa- 
ces cylindriques, coniques, de formes (intérieu- 
res et extérieures), surfaces planes et filetages 
intérieurs et extérieurs. 

La transmission de mouvement du moteur à 
la boite des vitesses est assurée par un système 
composé par deux poulies à gorges et trois cour- 
roies trapézoïdales. 

Pour le réglage de la tension de pose et la 
compensation du vieillissement de ces courroies 
(Allongement des courroies), le constructeur a 
choisi la solution proposée par le dessin d’en- 
semble de la page suivante. 

13 3 Courroie trapézoïdale 

12 1 Poulie à gorges multiples 

11 1 Clavette parallèle 

10 1 Vis à tête hexagonale 

9 1 Rondelle d’appui 

8 1 Corps du tour 

7 2 Ecrou spécial 

6 1 Axe d’articulation 

5 2 Goupille cylindrique 

4 1 Tige filetée 

3 1 Support moteur 

2 2 Ecrou hexagonal 

1 1 Moteur électrique 



Rep 


Nb 


Désignation 


Matière 


observations 


Echelle 


TENDEUR DE COURROIES 
(TOURPINACHO L1 -180) 





Caoutchouc 

armé 



Fonte 



E290 
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TENDEUR DE COURROIES 
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CHAPITRE 4 



Activité 2 POULIES ET COURROIES 



2- TRAVAIL DEMANDE : 

Justifier l’utilisation des trois courroies pour transmettre le mouvement du moteur à la boite 
des vitesses. 



Indiquer le nom et la propriété de chaque constituant d’une courroie trapézoïdale. 




Citer dans l’ordre, les opérations à entreprendre pour régler la tension des courroies (ten- 
sion de pose, changement des courroies). 



Représenter le support du moteur (3) en 3D à l’aide d’un logiciel de CAO et en respectant 
la cotation donnée par le dessin de définition de la page suivante. 
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CHAPITRE 4 



Activité 3 POULIES ET COURROIES 



BANC DE CONTROLE INDUSTRIEL 



1 - PRESENTATION : 




2 - PROBLEME TECHNIQUE POSE : 

Le convoyeur à bande du système de tri nécessite un tendeur de la bande lors de son 
montage ou suite à un fléchissement dû au fonctionnement pour régler la tension de celle -ci. 

Le dispositif utilisé sur la maquette est constitué de deux vis latérales qui permettent de 
déplacer indépendamment les deux extrémités de l’axe du galet récepteur sur lequel s’en- 
roule la bande. 

Du fait que le réglage à l’aide de ces deux vis ne se fait pas simultanément, il y a risque 
de ne pas assurer le parallélisme de l’axe du galet récepteur avec celui du galet moteur. 
Pour cela, il y a intérêt de rendre ce réglage plus facile (action sur une seule vis) tout en assu- 
rant la condition géométrique du parallélisme. 
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CHAPITRE 4 



Activité 3 POULIES ET COURROIES 



A 



A- A 




1 


1 


Tapis roulant (bande) 


Caoutchouc 




2 


2 


Vis de réglage 






3 


1 


Axe du galet récepteur 


Cu-Sn 8P 




4 


1 


Galet récepteur 


Plastique 




5 


1 


Support 


E290 




Rep 


Nb 


Désignation 


Matière 


Observations 


Echelle :1:1 




TENDEUR DE COURROIE 










\DMINU UH. UVJ IN 1 r\ULC UN LJ U O 1 mCL) 





2 -CAHIER DES CHARGES : 

• Conserver la construction en tôle d’épaisseur 2mm avec la possibilité de renforcer les 
parties les plus sollicitées. 

Assurer une course de réglage de la tension de la bande Cmaxi = 10 mm avec un effort 
d’environ 20 N 

Assurer la rigidité du dispositif de réglage. 
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CHAPITRE 4 



Activité 3 POULIES ET COURROIES 



3 -TRAVAIL DEMANDE : 

La solution retenue, suite à l’étude par l’outil FAST, propose un réglage de la tension de 
la bande par une chape supportant l’axe du galet récepteur des deux extrémités et se dépla- 
çant par rapport au support par l’intermédiaire d’une vis de réglage. 



rtild 




■S-3' 



-SOS) 



3-1- Production des modifications à main levée 

On demande de compléter à main levée et au crayon sur le dessin de la page suivante 
l’esquisse de la solution graphique en vous aidant du schéma précédent. 
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CHAPITRE 4 



Activité 3 POULIES ET COURROIES 



A 



A- A 




A 



3-2- Production des modifications moyennant un logiciel de DAO : 

On donne le fichier tendeur définissant la solution initiale du constructeur 
On demande de représenter les modifications suivantes sur la vue de face en coupe A-A 
et la vue de dessus en utilisant le logiciel AutoCAD. 

Représenter la chape qui assure le déplacement de l’axe du galet récepteur. 
Représenter la pièce butée sur laquelle appuie la vis. 

Prévoir l’encastrement de cette pièce avec le support (assemblage soudé ou riveté). 
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CHAPITRE 4 



Activité 3 



POULIES ET COURROIES 



4 - DEMARCHE A SUIVRE : 

4-1- Présentation de l’editeur d’AUTOCAD : 




Menu déroulant 



N. B Dans toute la démarche on va utiliser les symboles suivants : 

• ^ : utiliser la souries 

• A: utiliser le clavier 

• B : utiliser le menu déroulant 

' : utiliser la barre d’outil 

• <-* : appuyer sur la touche entrée du clavier 
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CHAPITRE 4 



Activité 3 POULIES ET COURROIES 

4-2 : LANCEMENT D’UNE NOUVELLE SESSION : 

- Mettre l’ordinateur en marche 

- Cliquer sur l’icône « TENDEUR » se trouvant sur le bureau (patienter jusqu’au chargement 
du fichier prototype « tendeur.dwg ». 

- Sauvegarder votre travail sous le nom : « Mes documents\travail\nom du groupe » 



^ Sélectionner le répertoire 


1*1 Enregistrer le dessin sous 




Enregistra sous: 


■i Ira val 




\ 


Nom 


TüJIe 


isi Ecrire le nom du dessinateur 


■ JJîl'îTiTpTîTïBH 






Wcfn fichier N orn du dBssina:eur| dwg 


v | Enregistrai 




Tu np Hp lifihipr DeSSÎrl 2C04 AutoCAD \ v ■ÏY’-'t]] 


v f Ànmilci 



4-3 : PREPARATION DU FICHIER DE TRAVAIL : 





Effacer sur le deux vues toutes les entités appartenant à la solution initiale (vis (4), 
équerre soudée, les arcs de l’intersection des trous taraudés exécutés sur les deux 
bouts de l’axe porte galet et les hachures du support (1)). 

Prolonger de deux cotés les lignes de la forme cylindrique de l’axe (3) jusqu’au chan- 
frein 



Insérer les blocs représentant les pièces pour construire la nouvelle solution en utili- 
sant : 

Le menu déroulant / Insérer/ Bloc / Parcourir (chercher dans le répertoire Tptendeur) 
Ou Le menu à icônes : Utilitaires / Composants 



Sélectionner le composant à insérer 



Composants 



b Lie e 
liveL 

yïsJHEM E 

EciOM_vf_HMG 

Ecrou_vG_HMG 




Remarque : Avant d’insérer chaque composant, il faut rendre son plan courant 



'K 

% 



* 



Décomposer 



les blocs insérés 



Faire les modifications nécessaires dans les deux vues (ajuster, prolonger, copier, 
hachurer...) pour corriger graphiquement le dessin 



4 - 5 - ENREGISTREMENT DU TRAVAIL : 

Enregistrer votre travail 
B Fichier/Enregistrer 
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CHAPITRE 5 




Leçon 12 


: Statique Graphique 


ACTIVITES 


SUPPORTS 


Activité N°1 


Pompe à pied 


Activité N°2 


Montage de fraisage 


Activité N°3 


Lanceur de pulvérisateur 


Activité N°4 


Mécanisme de commande de soupape 



Objectifs du programme: 

Identifier les actions mécaniques appliquées sur un composant isolé. 
Déterminer les actions mécaniques appliquées sur un composant isolé. 

Conditions de réalisation et moyens : 

Des systèmes techniques (pompe à pied, logiciel mécaplan, ) 

♦ Un dossier pédagogique pour chaque activité pratique 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 STATIQUE GRAPHIQUE 

POMPE A PIED 

1-MISE EN SITUATION : 




Lecture pression 



Bras de commande 



Pédale de commande 



Vérin 



2- FONCTION : 

La pompe à pied permet d'emmagasiner dans une enceinte fermée de l'air sous une pres- 
sion maximale de 2,5 bars ( exemples: ballon, chambre à air, bateau pneumatique, 

etc ) 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 STATIQUE GRAPHIQUE 



Schéma technologique cinématique 




Afticn 



A n -imluiint 



Lectine pie salon 



3- FONCTIONNEMENT: 



Action de l’utilisateur 


Résultats obtenus 


descriptions 


Appuyer avec le pied 
sur la pédale 


Refoulement de l'air 
Orifice R 


le bras pivote autour de l'axe (1).La distance 
axe (4)-axe (2) diminue: le volume V dimi- 
nue. L'aire contenu dans le volume V est 
chassé 


Relâcher la pédale 


Admission de l'air 
Orifice A 


La distance axe (4)axe (2) augmente .Le 
volume V augmente. 

Une dépression se crée: le joint (3) se 
déforme et l'air ambiant pénètre dans le 
volume V par l’orifice A . 



PHASE REFOULEMENT 





PHASE ADMISSION 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 STATIQUE GRAPHIQUE 



4- TRAVAIL DEMANDE : 

4-1 Déterminer à l'aide d'une épure la position haute maximale du bras de commande (5) . 




POMPE A PIED 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 


STATIQUE GRAPHIQUE 


Sous-ensemble 


Dessin en perspective 


s 0 


-J* ^ 


Si 


& 


s 2 


■m 

& ▼ 

«* ^ 


S 3 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 STATIQUE GRAPHIQUE 



4-2 Problème 

On veut déterminer graphiquement l’effort que doit exercer l'opérateur avec son pied sur la 
pédale de commande pour obtenir une pression à l'intérieure du cylindre de la pompe de 
2,5 bars. 

4-2-1 hypothèses : 

Actions à distance négligées (poids propre des pièces). 

Frottements négligés. 

l'action du pied de l'utilisateur est toujours verticale quel que soit la position de la 
pédale 

4-2-2 Isolons le sous ensemble "SI" de la pompe et faisons l'inventaire des forces exté- 
rieures qui agissent sur celui-ci et qui constituent un système en équilibre. 

Le sous ensemble "SI" étant en équilibre sous 
l'action de forces 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 














Calculer et représenter ces forces sur le dessin ci-contre : 



4-2-3 Isolons le sous ensemble "S2" de la pompe et faisons l'inventaire des forces exté- 
rieures qui agissent sur celui-ci : 

Le sous ensemble "S2" étant en équilibre sous l'action de forces. 

Déduire leurs valeurs et les représenter sur le dessin ci-contre. 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 



STATIQUE GRAPHIQUE 



4-2-4- Isolons le sous ensemble (S3) de la pompe et faisons l'inventaire des forces extérieu- 
res qui agissent sur celui-ci. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 


Cpied/ S3 


C 


Verticale 


Haut vers le 
bas 




~^S2/ S3 




AB 







} S0/ S3 












— 




RESULTATS 


ÜS0/S3 


= N 




C pied / S3 


= N 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 STATIQUE GRAPHIQUE 



4-2 Utilisation du logiciel " MECAPLAN" 
a Mise en œuvre du logiciel: 

Allumer le micro-ordinateur et attendre la fin de l'initialisation 
Taper depuis MS-DOS pour lancer MECAPLAN. 

C:\> cd mecaplan J 

C:\ cd mecaplan> MP J 

Fournir au logiciel le nom du mécanisme traité. 

C:\statique\pompe ( le répertoire statique doit être crée au préalable ). 

Vous avez à votre disposition l'écran graphique du logiciel MECAPLAN. C'est un logiciel 
capable de calculer en statique, cinématique et dynamique des modèles cinématiques 
plans. 

b) Démarche du travail: 

- cliquer dans le menu général valider < Acquisition > puis < fforts > puis < Ajouter> puis 

<inconnu> < fixe> . 

Retour au menu général valider < Acquisition > < fforts > puis < Ajouter> puis <conr > , 

< vérin > 

Entrer les données suivantes: 

N° de la première pièce d'encrage : 2 J 
Position du point d'ancrage sur la pièce 2 
N° de la deuxième pièce d'encrage : 3 J 
■ Poussée sur la pièce 2(N) donne (la valeur à calculer ) 

Remarque pour acquérir avec la souris des points de la structure de données le plus proche 
du réticule cliquer avec le bouton droit. 

- Lancer le calcul ( menu < CALCUL> puis < jde cinématique et Statique > en intro- 
duisant les caractéristiques du mouvement du vérin données ci-dessous: 



Liaison d'entrée 


composante 


vitesse 


MVT 


Incrémentation 


débattement 


4 


translation 


V3/2 =0.001 m/s 


Imposé 


0,3 


20 



Validé < Résultats > puis < mouvement> puis < cont-eff> 
Entrer les données suivantes: 

- mouvement dans quelle pièces: 1 J 
Echa puis < quitter> puis < Effort > puis 4 J 
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CHAPITRE 5 



Activité 1 STATIQUE GRAPHIQUE 



Désigner l'effort à afficher ( l'effort du pied) 

< Tableau > 

Imprimer le tableau par appui sur la touche [F2] après avoir vérifié que l'imprimante est en 
ligne 

Comparer la valeur trouvée graphiquement à celle donnée par le logiciel MECAPLAN pour 
la position 31 

Constatation: 



Conclusion: 
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CHAPITRE 5 



Activité 2 



STATIQUE GRAPHIQUE 



MONTAGE DE FRAISAGE 




1-MISE EN SITUATION 

L’ensemble ci-contre, représente un montage de fraisage destiné à abloquer la pièce (4). 
Il se monte sur la table de la fraiseuse par deux boulons M 14. 

• Phase montage de la pièce à fraiser : 

On serre l’écrou (6) à l’aide de la manette pour pousser les deux poussoirs (1) et (1’) vers 
les leviers (2) et (2’). Ces derniers serrent la pièce (4) grâce à une légère rotation autour de 
leur axe. 

• Phase démontage de la pièce à fraiser : 

On desserre l’écrou (6) à l’aide de la manette. Les deux poussoirs cessent d’agir sur les 
deux leviers (2) et (2’). Ces derniers libèrent la pièce (6) grâce à une légère rotation autour 
de leur axe. La pièce est libre et peut être enlevée. 
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CHAPITRE 5 



Activité 2 STATIQUE GRAPHIQUE 




pièce à fraiser (4) 



poussoir (1) 



(3) 

écrou (fi) 



corps (5) 



levier 





Pièce non fraisée 



Pièce fraisée 



2-PROBLEME : 

F effort exercé par l’écrou (6) sur la partie filetée du cône (3) HF 6/ 3 II = 4000N. 

Les poids et les frottements sont négligeables. 

Etudier l’équilibre du cône (3) et du poussoir (1) ,en supposant les actions de contacts nor- 
males aux surfaces . 

Etudier l’équilibre du levier (2) .Déterminer graphiquement les forces appliquées. 

Toutes les actions de contact sont disposées dans le plan vertical correspondant au plan de 
coupe de la pièce pour la représentation. 

L’action du corps (5) sur le poussoir (1) est supposée concentrée en un point. 
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CHAPITRE 5 



Activité 2 STATIQUE GRAPHIQUE 



3- SOLUTION 
3- Equilibre du cône (3) 

Isolons le cône (3) et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celui-ci et 
qui constituent un système en équilibre. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 















Le cône étant en équilibre sous l’action de 
forces, ces forces sont : 



y 



Dans le cas présent nous connaissons les droi- 
tes d’action des trois forces dont le point de 
concours est sur l’axe du cône yy’. 

Le cône est en équilibre, on peut écrire la 
relation vectorielle : 



que l’on peut résoudre graphiquement 

Echelle : 1 mm ► 160N 

Réponses 




221 






3-2 Equilibre du poussoir (1) 

Isolons le poussoir (1) et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celui-ci 
et qui constituent un système en équilibre. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 
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CHAPITRE 5 



Activité 2 STATIQUE GRAPHIQUE 



3-3 Equilibre du levier (2) 

Isolons le levier (2) et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celui-ci et 
qui sont en équilibre. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 
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CHAPITRE 5 



Activité 3 STATIQUE GRAPHIQUE 

LANCEUR DE PULVERISATEUR 

1-MISE EN SITUATION : 

Le système ci-dessous, représente un pulvérisateur agricole , permettant d’éjecter des pro- 
duits liquides sur les plantes pour les protéger contre les insectes. Le rôle du lanceur est 
d’autoriser ou d’interrompre la sortie du liquide ( suivant l’action de l’utilisateur sur le levier). 



Lanceur (zone d’étude ) 




Lanceur de pulvérisateur en perspective 
d’une modélisation en 3 D coupé au 1/2 
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CHAPITRE 5 






Activité 3 


STATIQUE GRAPHIQUE 




B-B 



Eê 



en 




EZ 







LANCEUR DE PULVERISATEUR 



Echelle : 1:1 



ReD 


Nb 


Désianations 


1 


1 


Soupape 


2 


1 


Joint torique 


3 


1 


Goupille 


4 


1 


Ressort 


5 


1 


Corps 


6 


1 


Levier 


7 


1 


Axe d'articulation 


8 


1 


Joint plat 


9 


1 


Bouchon 



2-PROBLEME : 

Recherche graphique de l’effort minimal à appliquer au levier (6) pour ouvrir le passage 
du liquide. 

Hypothèses générales : 

Les frottements sont négligés 

Actions à distance (poids propres des pièces) négligées. 

Action du ressort sur l’ensemble isolé S (1,3) Il B r / § Il = 40 N 
L’étude se fait en position fermée, lanceur non alimenté 
en liquide, à l’instant ou S=(1,3) quitte le siège . 

2- Recherche analytique de l’effort à appliquer sur le levier (6) 
lorsque le flexible est sous pression ( p = 0,4 Mpa ). 



Ensemble isolé S (1,3) 
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CHAPITRE 5 



Activité 3 STATIQUE GRAPHIQUE 

3- TRAVAIL DEMANDÉ : 

3-1 Recherche graphique de l’effort minimal à appliquer au levier (6) pour ouvrir le passage 
du liquide. 

3-1 - Equilibre de l’ensemble S (1,3) 

Isolons l’ensemble S et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celui-ci et 
qui constituent un système en équilibre. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 













Ai 



B 



! 

! 





L’ensemble S étant en équilibre sous l’action 
de forces , ces forces sont : 



ce qui permet de déterminer leur 



commune qui est l’axe de l’ensemble . 
L’ensemble S est en équilibre, on peut écri- 
re la relation vectorielle : 



— 






m 



LU 






TTÎ'ÎTT" 












f Ifi rliTni 




























Mm 






que l’on peut résoudre graphiquement 






Echelle : 1cm 



Réponses : 



-►ION 



N 



N 
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CHAPITRE 5 



Activité 3 STATIQUE GRAPHIQUE 



3-1 -2 Equilibre du levier (6) 

Isolons le levier (6) et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celui-ci et 
qui constituent un système en équilibre. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 
























Car deux d’entre elles 





et 




sont 





Elles sont en outre 



coplanaires, on peut écrire la relation vectorielle : 



que l’on peut résoudre graphiquement 



Réponses : 



N 



N 
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CHAPITRE 5 



Activité 3 STATIQUE GRAPHIQUE 



3 -2 Recherche analytique de l’effort à appliquer sur levier (6) lorsque le flexible est sous 
pression (lanceur alimenté en liquide, p = 4 bars ). 

(L’élève choisira les Hypothèses adéquates pour terminer la résolution de cette ques- 
tion) 

Hypothèses générales : 
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CHAPITRE 5 




STATIQUE GRAPHIQUE 



Activité 4 



MECANISME DE COMMANDE DE SOUPAPE 



1-MISE EN SITUATION : 

L'arbre à cames (1) est entraîné par le vilebrequin à l'aide d'une courroie crantée. Les 
cames actionnent les soupapes (6) d'échappement par l'intermédiaire des linguets (2), 
des tiges (3) des culbuteurs (4), articulés autour d'un axe solidaire de la culasse (0). 

Les soupapes (6) sont guidées dans des bagues de bronze. Elles sont appliquées contre 
une vis de réglage (5) par le ressort (7). 



Culbuteur (4) 



Culasse (0) 



Soupape (6) 



Ressort (7) 



Hypothèses générales : 



Le poids de la pièce est négligé. 

Les frottements sont négligés. 

Tige (3) 



Linguet (2) 



Arbre à came (1) 
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CHAPITRE 5 



Activité 4 STATIQUE GRAPHIQUE 




SCHÉMA CINÉMATIQUE 
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CHAPITRE 5 



Activité 4 STATIQUE GRAPHIQUE 



2-TRAVAIL DEMANDÉ : 

Déterminer les actions sur la pièce (2). 

2- Equilibre de la pièce (2) 

Isolons la pièce (2) et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celle-ci et 
qui constituent un système en équilibre. 

Actions à distance : 

Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 


A 1/2 


A 


Horizontale 





1200 N 


C 3/2 


















"^0/2 



















2-1-2 Méthode graphique : 



/ 




FUNICULAIRE 









A 



1/2 






Dynamique 






! 



P + 



Résultats ::: 

iic^ii = 

IIB^II = 



Echelle : 8 cm 



1000 N 
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CHAPITRE 5 



Activité 4 STATIQUE GRAPHIQUE 

2-1-3 Méthode analytique 



2-1-4 Comparer les valeurs trouvées par les deux méthodes, conclusion. 



2-2 Déterminer les actions sur la pièce (4). 

2-2-1 Equilibre de l'ensemble S formé par les pièces (4+5) 

Isolons l'ensemble (S) et faisons l’inventaire des forces extérieures qui agissent sur celui-ci 
et qui constituent un système en équilibre. 

- Actions à distance : 

- Actions de contact : 



Forces 


Point 

d'application 


direction 


sens 


module 


D 3/S 


D 


Horizontale 


^ 




E 0/S 


















F 6/S 




















2-2-2 Méthode graphique : 

D 



IIDÎS" = N: 11^11 = 



N 



"6/S" “ 



N 
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CHAPITRE 6 



RESISTANCE DES MATERIAUX 



Leçon 13 : La Flexion Plane Simple 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




BANC D’ESSAIS DE FLEXION 


Activité N°2 




AGRAFEUSE ( WINFLEX ) 


Activité N°3 




PRESSE HYDRAULIQUE (POUTRE 2D) 


Activité N°4 




PINCE COUPE CABLE 



Objectifs du programme: 

Identifier la sollicitation subie par un solide de type poutre 

♦ Vérifier la résistance d’un composant 

♦ Dimensionner un composant 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Banc de flexion 

Logiciel « WINFLEX» + Support pédagogique 

♦ Logiciel POUTRE2D + Support pédagogique 

♦ Dossier papier 
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BANC D’ESSAIS DE FLEXION 



1- PROBLEME 

Rechercher le rapport entre la charge, la longueur, la section et la flèche pour une pou- 
tre. 

Déterminer les caractéristiques mécaniques d’un Matériau 

2- SOLUTION 

Utilisation d’un banc d’essais de flexion 

3- CONDITIONS DE REALISATION ET MOYENS 

Banc d’essais de flexion 

♦ Support de charges (2,5 N) 

♦ Deux masses de 5N 

♦ Une masse de ION 

Trois barres de longueur 650 mm à section rectangulaire en acier (25x6) ; (25x3) ;(30x3) 
Trois éprouvettes métalliques de diamètre 8mm en acier, en aluminium et en laiton. 
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4-TRAVAIL DEMANDE : 



4-1- Etude de la flèche : 

4-1-1- Relation entre la charge et la flèche. 




Régler la distance entre les appuis A et B à 600 mm. 

Placer une éprouvette de section 6x25 sur les deux appuis. 

Positionner le dispositif de charge au milieu de l’éprouvette. 

Placer le comparateur de sorte que son palpeur soit au milieu de l’éprouvette. 
♦ Faire varier la valeur de la charge et remplir le tableau suivant. 



Charge 


Flèche 


F [N] 


f [mm] 


5 




10 




15 




20 





4L 

a> 

E 

E 

«J 

L. 

O 

rc 




Constatation 



Conclusion 
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LA FLEXION PLANE SIMPLE 



4-1-2- Relation entre la portée et la flèche. 

f = f(L) 

♦ Utiliser une éprouvette de section 6x25 

♦ Utiliser une charge de ION 

Faire varier la distance « L » comme il est indiqué dans le tableau suivant et relever la 
valeur de la flèche correspondante indiquée par le comparateur. 



F=10N 



L=300mm 



f 



mm 



F=10N 



L=400mm 



f 



mm 





F=10N 



L=500mm 



mm 



F=10N 



L=600mm 



mm 
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CHAPITRE 6 



Activité 1 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



4-2- Détermination du module d’élasticité longitudinal « E » [N/mm 2 ] 

( MODULE D’YOUNG ) : 




Régler la distance entre les appuis A et B à 500 mm. 

Utiliser séparément trois éprouvettes de section circulaire pleine de diamètre 8 mm en 
acier, en aluminium et en laiton 

Positionner le dispositif de charge au milieu de l’éprouvette. 

Placer le comparateur de sorte que son palpeur soit au milieu de l’éprouvette. 

Faire varier la valeur de la charge comme il indiqué sur le tableau suivant et relever 
Expérimentalement la valeur de la flèche correspondante indiquée par le comparateur. 
Compléter le tableau de la page suivante. 



On donne 

. a maxi : Contrainte normale maximale 

a maxi = I Mfzmaxi | avec . |Mf z maxil= 

* \gz 

V 

. Igz = - 77 - ; • v = d /2 => • = — fp-= module de flexion 

64 v oz 



T 3 R 

* f = 48.E.lgz 



(f : flèche ; E: module d’YOUNG) 
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Eprouvette en 


Charge F 
en [N] 


IM/z maxil 
en [N. mm] 


a maxi en 
[N/mm 2 ] 


Flèche f 
en [mm] 


Module d’élasticité 
Longitudinale E[N/mm 2 ] 


Acier 


5 










E moyen = 


10 










15 










Aluminium 


5 










E moyen = 


10 










15 












Laiton 


5 










E moyen = 


10 










15 











Calcul : 
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CHAPITRE 6 



Activité 2 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



AGRAFEUSE 

1- DESCRIPTION : 

Le dessin d’ensemble de la page suivante représente une agrafeuse de tapissier. 

Par action de l’utilisateur sur le levier (5), la biellette (6) agit sur le bras (3) qui comprime le 
ressort (8) à l’aide des biellettes (9). 

Une fois le galet (4) arrive sur le cliquet (10) , il libère l’enfonceur (12) qui percute 
une agrafe. 

Le bras (3) est assimilé à une poutre travaillant à la flexion plane simple sous l’action des 
efforts : F A , F B . F c et F D . 



Pour l’étude de la flexion plane simple, on ne tiendra compte que des composantes de 
ces efforts qui sont perpendiculaires à la poutre. 

Cette poutre est de section rectangulaire (bxh) et modélisée comme ci dessous. 



F A y[N] F By [N] F Cy [N] F Dy [N] 

150 20 




2- TRAVAIL DEMANDE : 



2-1- Utilisation de la méthode analytique. 

Répondre directement aux questions posées sur la page 241 
2-2- Utilisation du logiciel « Winflex » 

Cet outil informatique permet d’analyser et de calculer les poutres droites sollicitées à la 
flexion plane simple. 

Suivre la démarche (voir page 242) 
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AGRAFEUSE 



8 7 6 5 




14 


1 


Poignée 


13 


n 


Agrafe 


12 


1 


Enfonceur 


11 


1 


Ressort 


10 


1 


Cliquet 


Echelle : 1 : 1 



9 


2 


Biellette 


8 


1 


Ressort 


7 


1 


Axe 


6 


1 


Biellette 


5 


1 


Levier 


AGRAFEUSE 



4 


1 


Galet 


3 


1 


Bras 


2 


1 


Ressort à lame 


1 


1 


Boitier 


Rp 


Nb 


Désignation 


Dessiné par les auteurs 
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CHAPITRE 6 



Activité 2 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



3- UTILISATION DE LA MÉTHODE ANALYTIQUE : 



3-1- Isoler la poutre, et calculer les 
composantes vertic^es des actions en 
A et en D ( F Ay et F Dy ). 



Y 





1 


1 


L 


A 


B 


C 


D 



A jw Echelle : 10 N 2 mm 
y 



3-2- Calculer et tracer le diagramme 
des efforts tranchants le long de la pou- 
tre — 

A B C 



D 



Mfz 



3-3- Calculer et tracer le diagramme 
des moments fléchissants le long de la 
poutre 



Echelle : IN 5 mm 



A 



B 



-+ 

C 



_ 






3-4- Calculer la contrainte normale maximale : o maxi 



3-5- Vérifier la résistance de la poutre si Re = 160 N/mm 2 et s = 2 
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4- UTILISATION DU LOGICIEL « WINFLEX » : 

♦ Mettre votre ordinateur en marche 1 
(patienter jusqu’à ce que le bureau s’affiche sur l’écran) 

^ Charger le fichier par un Double clic sur l’icône 

1 Patienter jusqu’à l’apparition de l’écran graphique 



Winflex.exe 



4-1- Fichier - Nouvelle poutre 
Quatre noeuds (A,B,C et D) OK 




Entrer les abscisses des nœuds en m 
[0,0.035,0.060,0.116] OK 




4-2- Modéliser -Matériau - Modifier 
Remplir le tableau suivant puis valider 
par (OK) 



Maté ria u X 


Nom du matériau 


Acier 


Module dVoung [MPa] 


20000 


Masse volumique [k/m3] 


7850 




Limite élastique [MPa] 


160 | 






^ 0K 


J^\nnuler 



4-3- Modéliser -Section droite - Rectangle 
plein 

Remplir le tableau puis valider par (OK) 
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CHAPITRE 6 



Activité 2 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



4-4- Modéliser - Liaisons 



Cliquer sur 
appui simple 



Choisir 

Les nœuds let 4 appuis simples 
Puis fermer la fenêtre 




4-5- Modéliser - Charge - Charge concentrée en (B) et en (C) 



Cliquer sur 
Charge concentrée 



Donner la valeur en daN (-15 ) 
en (B) (OK) 




Ajouter 



Supprimer 



Donner la valeur en daN (2 ) 
en (C) (OK) 



Force nodale [ daN ] x 


Composante FY 


t 


— 


— 


i / 0K 


J^nnuler 




Puis fermer la fenêtre 
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Activité 2 




LA FLEXION PLANE SIMPLE 



4-6 Calcul - Calculer 

Cette phase se déroule sans intervention de l’utilisateur 
4-7 Résultats - 

-Pour chacune des trois rubriques suivantes : 

Effort tranchant 
Moment fléchissant 
Contrainte normale. 

a- Afficher à l’écran les résultats correspondants, 
b- Imprimer votre travail ci- possible. 

-Relever les valeurs numériques de Ty maxi ; Mfz maxi ; a maxi. 



Résultats 



Ty maxi = 



Mfz maxi 



o maxi = 



- Comparer avec les valeurs obtenues analytiquement 
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CHAPITRE 6 



Activité 3 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 




PRESSE HYDRAULIQUE 



1- DESCRIPTION : 

Le mécanisme étudié, représenté ci - dessous, est une presse hydraulique, utilisée pour 
plusieurs travaux : poinçonnage, matriçage, montage et démontage des pièces ajustées 
avec serrage etc. . . 

L’admission d’huile sous pression dans la chambre « H » provoque le déplacement du pis- 
ton (10) ainsi que sa tige (8) agissant sur le levier (6) articulé en « B ». Ce dernier vient 
translater le poinçon (3). 



/r 



B 



4 


' \ 


\ 1 
$ | ! 






'x 






\ 


1 1 


\ \ 




12 








! 


kl 


ITT- rl / 








/ / / \ 


^ i ' 

\ 


c 


w 





8 



fil J 

j / 


9 


/ fl 


10 


J 11 
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CHAPITRE 6 



Activité 3 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



2- TRAVAIL DEMANDE : 

Le levier (6) est assimilé à une poutre travaillant à la flexion plane simple sous l’action des 

7 ? •=> ■=» 

efforts : r A, r B etrç;. Pour l’étude de la flexion plane simple, on ne considère que les com- 
posantes de ces efforts qui sont perpendiculaires à la poutre. 

On donne : 



• Le dessin du levier (6) 




Les points (A, B et C) sont situés sur la ligne moyenne de la poutre 
la section de la poutre est supposée rectangulaire constante (b= 36mm x h = 64mm) 
M F c y II = 1200 N 



Cette poutre est modélisée comme ci dessous. 
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CHAPITRE 6 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 

On demande : 

2-1- Utilisation de la méthode analytique. 

2-1-1- Isoler la poutre, et calculer les composantes F Av et F Bv des actions en A et en B 

(? A etF B ). 



Activité 3 




2-1-2- Calculer et tracer le diagramme des efforts tranchants le long de la poutre 
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CHAPITRE 6 



Activité 3 







LA FLEXION PLANE SIMPLE 



2-1-3- Calculer et tracer le diagramme des moments fléchissants le long de poutre 




2-1-4- Calculer la contrainte normale maximale : o maxi 



2-1-5- Vérifier la résistance de la poutre si Re = 150 N/mm 2 et s = 2 
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CHAPITRE 6 



Activité 3 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



2 - 2 - Utilisation du logiciel « POUTRE2D » 

Mettre votre ordinateur en marche 
1 (patienter jusqu’à ce que le bureau s’affiche sur l’écran) 

• ^ charger le fichier POUTRE 2D 

- Donner le nom de la structure : par exemple : Presse J 

- Il s’agit d’une nouvelle structure ... confirmer <0/N> : O J 
1 Patienter jusqu’à l’apparition de l’écran graphique 
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CHAPITRE 6 



Activité 3 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



• Acquisition J 
Unités <mm> <N> J 



ACQUIS I T 



• Limites : définir le coin bas gauche (CBG) et le coin haut droit (CHD) 
(CBG) : 0 , 0 J et (CHD) : 600 , 240 J 
Quitter 

Nœuds - créer : Pour définir les nœuds en A ,B et C, entrer succes- 
sivement les coordonnées de ces points : pour le point A : 30,120 J 
pour le point B : 150,120 J pour le point C : 570,120 J , Echap , Echap 



Uni té 
Noeuds 
Pou t rets 
CharsiesC 
Charge 5R 
Appuis 
Liaisons- 
ttécaplün 



• Poutres : 

Avant de créer la poutre il faut définir sa section 
et son matériau (le module d’élasticité E et la 
résistance pratique Rp ) 

- Matériau : E = 200000 Mpa - Rp = 75 Mpa- 
Quitter 

- Section - Ch-section : rect : h = 6.4 cm , 
b = 3.6 cm 

- position « + » car h>b 

- Quitter 

- Créer 

du nœud IJ au nœud 2 J 
du nœud 2 J au nœud 3 J 

- Echap , Echap 

• Charge C 

- Ch charge C puis donner la valeur de la charge 
concentrée en C 

- Suivant x = 0 J 

- Suivant y = 1200 J 

- Autour de z = 0 

- Quitter. 

- Créer 

donner la position de la charge en (3) 
(C'est-à-dire en C) 

- Quitter 



POUTRES 



Créer 

Suppriner 

ConiiU 1 ter 

Lister 

Modifier 

Zoon 

RflZ 

Sect ions 
Ma tér i au 

qUITTER 



Aspect I np 
Liste 

Linites 
Zoon 
HPGL 
Cou leur 

QUITTER 






Hk'rir r. 
Créer 
3 yppr * ms r 
CüniuHÈi 
L î S ter 
Ch„Ctiii rgi_C 
Zoo» 

RflZ 



CltfiriGEjC- 



Sur H 

Sur V 

Autour Z 
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CHAPITRE 6 



Activité 3 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



• Appui - créer - choisir le nœud 1 (c'est-à-dire en A) 

- Type d’appui : simple suivant y 

- choisir le nœud 2 (c'est-à-dire en B) 

- type d’appui : Pivot 

- Echap , Echap, Echap. 

• Calcu : la phase d’analyse de la structure se dérou- 
le sans intervention de l’utilisateur. 

• Résultat! - résultats graphiques 

1° Pour chacune des trois rubriques suivantes : 

• Effort tranchant 

• Moment fléchissant 

• Contrainte normale 

a- Afficher à l’écran les résultats correspondants, 
b- Lire les valeurs correspondantes 
c- Imprimer votre travail ci- possible 
Noter les valeurs numériques : 



N. B. Ajuster si nécessaire le coefficient d’amplification 



Résultats 

• Ty maxi = 

• Mfz maxi = 

• o maxi = 



RESULTATS 

S t ructure 
Couleur 
Dé f ornée 
Rot_Sect io 
HPGL 

Ef f _T ranch 
Ef f_Norna 1 
Hon_F léch i 
Cont r_Norn 

Mode I np . 
Zoon 

Ch_Pout res 
Pas 

QUITTER 



TVPE APPUI 



Sinple H 
S Y 

Couple Z 
Gliss. K 
Gliss. Y 
Piuofc 
Encast re . 



QUITTER 



APPUIS 



Redess 
Créer 
Supprimer 
Consul ter 
Lister 
Dép lacer 
Zoon 
RAZ 



QUITTER 



2° Comparer ces valeurs avec celles obtenues analytiquement. 



251 






CHAPITRE 6 



Activité 4 LA FLEXION PLANE SIMPLE 

PINCE COUPE CABLE 




La perspective représente une pince hydraulique servant à couper des câbles métalliques 
de fortes sections. 

Fonctionnement du système 

Voir dessin d'ensemble page suivante 

Le cable étant introduit entre les deux lames (1), on actionne le levier (11) pour pomper l’hui- 
le dans la chambre du corps (6). La pression d’huile fait déplacer le piston (8) qui pousse 
le palonnier (5). La rotation des lames est obtenue grâce aux biellettes (4). 

Nomenclature 



8 


1 


Piston Principal 


7 


2 


Joint 


6 


1 


Corps 


5 


1 


Palonnier 


4 


4 


Biellette 


3 


4 


Axed’articulation 


2 


2 


Boulon 


1 


2 


Lame 


Rep 


Nb 


Désignation 



17 


3 


Vis à tête fraisée 


16 


1 


Levier fixe 


15 


1 


Bouchon 


14 


1 


Piston auxiliaire 


13 


1 


Axe de pompage 


12 


2 


Poignée 


11 


1 


Levier mobile 


10 


1 


Axe du levier mobile 


9 


1 


Chemise 
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CHAPITRE 6 



Activité 4 LA FLEXION PLANE SIMPLE 



En se limite à l'étude de la sollicitation de flexion plane simple que subie la lame (1). 

Données 

- Les poids des pièces sont négligés devant les actions de contact. 

- Les frottement sont négligés. 

- La pression d’huile sur le piston (8) est : P = 100 bar ( 1 bar = 10 5 Pa = 10' 1 N/mm 2 ). 

- Le diamètre du piston d = 0 40 mm. 

- Les bielles sont inclinées d’un angle de 30° par rapport à l’axe ox 

- La lame est fabriquée d’un acier de haute résistance ; Re = 750 N/mm 2 . 

- On adopte un coefficient de sécurité s = 3. 

- La lame est assimilée à une poutre de section rectangulaire (10 x h) mm 




TRAVAIL DEMANDÉ 

1 Etude de l’équilibre de la lame (1). 

a- Calculer l’effort produit par la pression d’huile sur le piston (8). 



b Déterminer l’effort exercé par le palonnier (5) sur les deux biellettes supérieures (4). 
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CHAPITRE 5 



Activité 4 LA FLEXION PLANE SIMPLE 



c- On suppose que l’action du corps (6) sur la lame (1) “O g/i ” est appliquée en O. 
Déterminer ses composantes O x g/-| et O y g/-|, ainsi que l’action du cable A cab | e /-| 



2- Etude de la flexion plane simple de la lame. 

Pour l’étude de la flexion plane simple, on ne considère que les composantes des actions 
contenues dans le plans (oxy) et portées par l’axe ôyT 

a Etablir les expressions de l’effort tranchant Ty et du moment fléchissant Mfz le long de 
la poutre. 
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CHAPITRE 6 






Activité 4 



LA FLEXION PLANE SIMPLE 



b- En choisissant une échelle convenable, tracer les diagrammes de Ty et Mfz le long de 
la poutre. 




c- Déterminer la hauteur minimale (h) pour la section la plus sollicitée (on néglige les trous) 



d- Justifier la forme de la lame en exploitant le diagramme des moments fléchissants. 
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CHAPITRE 7 



OBTENTION DES PIECES PAR ENLEVEMENT 

DE MATIERE 

OBTENTION DES PIECES PAR MOULAGE 



LEÇON 14 : Les Modes D'Obtention Des Pièces 
Par Enlèvement De Matière 
LEÇON 15 : Les Modes D'Obtention Des Pièces 
Par Moulage 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




Tour parallèle 


Activité N°2 




Fraiseuse universelle 


Activité N°3 




Perceuse 


Activité N°4 




Lunette autocentrante 



Objectifs du programme: 

Découvrir les modes d’obtention des pièces par enlèvement de la matière. 
♦ Découvrir les modes d’obtention des pièces par moulage 
Contrôler une pièce. 

Conditions de réalisation et moyens : 

Des systèmes techniques (tour parallèle, fraiseuse, perceuse) 

Un dossier pédagogique pour chaque activité pratique 






Support de comparateur 
"coulisseau " 



1-MISE EN SITUATION : 




On désire réaliser le coulisseau rep (3) du support de comparateur voir dessin ci-dessous 




Matière : la pièce sera réalisée en alliage d’alluminum tel que : 

EN-AB -43 000 (Al Si 10 Mg) 
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2- PLAN DE REALISATION DU COULISSEAU 



N°ph 



Schéma 



Nom 
de la 
machine 



Opérations 



Condition de 
coupe 




0 ) 

'<D 



Q. 



3 

O 



- Dressage 

avec un outil à 
dresser coudé. 



Vc =300 m/min 



- Chariotage 

avec un outil 
couteau. 



N = tr/mn 



a = 0,2 mm/tr. 



- pied à coulisse 
1/50 




0) 

</> 

3 

0) 

t/5 

'<5 



Surfaçage 

Avec une fraise 
à 2 tailles 
Vc =125 m/min 



Vc =125 m/min 
N = tr/mn 



N = tr/mn 



a1=0,05mm/tr. 



a1=0,05mm/tr. 



h 



1 

I 

| | 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 






LES MODES D'OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



OPERATION : TOURNAGE 10 
MACHINE : TOUR PARALLELE 



TRAVAIL DEMANDE : 

1 - DECOUVERTE DE LA MACHINE 



1 2 3 456789 10 11 




18 


1 


Boite des avances 


9 


1 


Chariot porte - outil 


17 


1 


Leviers de réglage des avances 


8 


1 


Flexible d’arrosage 


16 


1 


Moteur 


7 


1 


Chariot transversal 


15 


1 


Butée longitudinale 


6 




Outil 


14 


1 


Pédale du frein 


5 


1 


Traînard ou chariot longitudinal 


13 


1 


Commande (Marche - Arrêt) 


4 


1 


Palier de guidage 


12 


1 


Palier de guidage 


3 


1 


Mandrin porte - pièce 


11 


1 


Poupée mobile 


2 


- 


Leviers de réglage des vitesses de rota- 
tion 


10 


1 


Indicateur d’embrayage 


1 


1 


Poupée fixe 


Rep 


Nb 


Désignation 


Rep 


Nb 


Désignation 
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CHAPITRE 7 






Activité 1 



LES MODES D'OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



La machine étant à l’arrêt : 



1 Déplacement manuel du traînard (5) 



DEMARCHE : 

Repérer avec un marqueur la position du tambour et du chariot 

Effectuer un tour complet du tambour 

♦ Mesurer le déplacement obtenu _ 

r D = mm 

En déduire le déplacement correspondant à une graduation. 



2 



Déplacement manuel du chariot transversal (7) 



DEMARCHE : 

Repérer avec un marqueur la position du tambour et du chariot 

Effectuer un tour complet du tambour 

♦ Mesurer le déplacement obtenu _ 

^ D = mm 



En déduire le déplacement correspondant à une graduation. 



d gra 



mm 



3 



Déplacement manuel du chariot porte outil (9) 



DEMARCHE : 

Repérer avec un marqueur la position du tambour et du chariot 
Effectuer un tour complet du tambour 
♦ Mesurer le déplacement obtenu n 



En déduire le déplacement correspondant à une graduation. 



d gra 



mm 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 



LES MODES D'OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



2- REGLAGE DE LA MACHINE POUR UNE OPERATION DE DRESSAGE : 



1 



choisir l’outil convenable pour le dressage 

Régler la pointe de l’outil à la hauteur de la pointe mobile. 

Immobiliser le porte outil 




2 



Serrer la pièce dans le mandrin 



Mandrin 




pièce 



3 


Régler la vitesse de rotation de la broche N = (1000.VC) / (jr.d) 

V c = vitesse de coupe en m/min on choisit V c =300 m/mn a-|= 

d : diamètre de la pièce en mm d = 

N = tr/min. 


4 


Réaliser une opération de dressage en présence du professeur : 
Tangenter l’outil avec la pièce en mouvement ; 

• Choisir une profondeur de passe 

Réaliser des opérations de dressage en automatique jusqu'à l'obtention 
d'une surface plane finie. 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 



LES MODES D'OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



2- REGLAGE DE LA MACHINE POUR UNE OPERATION DE CHARIOTAGE : 



Choisir l’outil convenable pour le chariotage. 

1 Régler la pointe de l’outil à la hauteur de la pointe mobile. 
Immobiliser le porte outil 




2 


Régler la vitesse de rotation du mandrin N = (1000.VC) / (jt.d) 

V c = vitesse de coupe en m/min V c =125m/mn a-|= 

d : diamètre de la pièce à usiner en mm d = 

N = tr/min. 


3 


Réaliser une opération de chariotage en présence du professeur : 

Tangenter l’outil avec la pièce en mouvement ; 

Choisir une profondeur de passe ; 

Réaliser des opérations de chariotage en automatique jusqu'à l'obtention du 
diamètre demandé. 


4 


Contrôler la pièce. 


5 


Retourner la pièce en présence du professeur : 

Tangenter l’outil avec la pièce en mouvement ; 

• Choisir une profondeur de passe ; 

Réaliser des opérations de dressage en automatique jusqu’à l’obtention de 
la longueur demandé. Contrôler. 



4 - REGLAGE DE LA MACHINE POUR UNE OPERATION DE PERÇAGE : 



1 


Positionner et serrer la pièce dans le mandrin 


2 


Monter un foret à centrer dans un mandrin de perçage 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 



LES MODES D’OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



3 


Monter le mandrin de perçage dans le fourreau de la poupée mobile 




4 


Réaliser le centrage en présence du professeur 




5 


Sans démonter le mandrin de perçage, monter un foret de diamètre d = 5mm 




6 


Régler la vitesse de rotation du mandrin N = (1000.V C ) / (jt.d) 
V c = vitesse de coupe en m/min V c = 125 m/mn 

d : diamètre Du foret en mm d = 5 mm 

N = tr/min. 




7 


Réaliser le perçage en présence du professeur : 




8 


Répéter les opérations 5,6 et 7 avec un foret de diamètre 16 mm : 




9 


Contrôler la pièce 
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CHAPITRE 7 



Activité 2 



LES MODES D’OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



OPERATION : FRAISAGE 20 
MACHINE : FRAISEUSE UNIVERSELLE 



TRAVAIL DEMANDE : 

1 - DECOUVERTE DE LA MACHINE 



La machine étant à l’arrêt : 



1 



Déplacement transversal manuel de la table 



DEMARCHE : 

Repérer avec un marqueur la position du tambour et de la table ; 
Effectuer un tour complet du tambour ; 

♦ Mesurer le déplacement correspondant □ = 



En déduire le déplacement correspondant à une graduation. 



d gra 



mm 



2 



Déplacement longitudinal manuel de la table 



DEMARCHE : 

Repérer avec un marqueur la position du tambour et de la table ; 
Effectuer un tour complet du tambour ; 

♦ Mesurer le déplacement correspondant □ = 



En déduire le déplacement correspondant à une graduation. 



d gra 



mm 



3 



Déplacement vertical manuel de la table 



DEMARCHE : 

Repérer avec un marqueur la position du tambour et du chariot 
Effectuer un tour complet du tambour ; 

♦ Mesurer le déplacement obtenu D = 



En déduire le déplacement correspondant à une graduation. 



gra 



.mm 



266 




CHAPITRE 7 




Activité 2 


LES MODES D’OBTENTION DES PIECES PAR 
ENLEVEMENT DE MATIERE 



2 - REGLAGE DE LA MACHINE : 



Positionner et serrer la pièce dans l’étau 



Régler la vitesse de rotation de la broche N = (IOOO.Vq) / (jt.d) 
Régler la vitesse de rotation de la broche A = a. N. Z 

V c : vitesse de coupe en m /min V c = 

d : diamètre de la fraise en mm d = 

N = tr/min 



Réaliser le méplat en présence du professeur : 

Tangenter l’outil en mouvement avec la face latérale de la pièce voir figl ; 
Déplacer l'outil vers le haut puis vers la pièce d'une valeur de 8 mm plus le 
diamètre de la fraise 

Tangenter l'outil en mouvement avec la pièce fig2. 

• Choisir une profondeur de passe ; 

Réaliser des passes en automatique jusqu'à l'obtention des cotes deman- 
dées. 



Contrôler la pièce 



Fraise 




Fig 1 



Fig 2 




Fraise 



pièce à usiner 



Etau 



267 




CHAPITRE 7 



Activité 3 



LES MODES D’OBTENTION DES PIECES 
PAR MOULAGE 




OPÉRATION: PERÇAGE 30 
MACHINE: PERCEUSE 



1 


Tracer puis pointer le centre des deux trous. 




2 


Serrer la pièce entre les mors de l’étau. 




3 


Régler la vitesse de rotation du foret avec Vc = 80m/mn en présence du profes- 
seur. 




4 


Réaliser les deux perçages à l’aide d’un forêt ; 0 8,5 mm 




5 


Fixer le premier taraud "ébaucheur" M10 dans la "tourne à gauche". 




6 


Réaliser l’opération de taraudage en tournant la "tourne à gauche" tantôt en 
avant tantôt en arrière. 




7 


Refaire les étapes (2) et (3) avec le deuxième taraud" demi finisseur" taraud 

M10 




8 


Refaire les étapes (2) et (3) avec le troisième taraud "finisseur" taraud M10 




9 


Contrôler la confirmeté de la pièce. 
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CHAPITRE 7 



Activité 4 



LES MODES D’OBTENTION DES PIECES 
PAR MOULAGE 



LUNETTE AUTOCENTRANTE 

1- MISE EN SITUATION : 




Pointe 



Outil 



Lunette autocentrante 



Contre-pointe 



2 - FONCTION : 

La lunette autocentrante a pour but, sur un tour à commande numérique, de soutenir une 
pièce longue en cours d'usinage afin de limiter sa flexion due aux efforts de coupe. Située 
à quelque centimètre de l'outil, elle le suit dans son mouvement d'avance longitudinal. 

3- FONCTIONNEMENT : 

Pour assurer le centrage, le centre (a) du galet principal (28) suit une trajectoire rectiligne 
directement lié à la course du piston de commande (2). Les centres (b) et (b’) des deux 
galets (10) et (10’) suivent des trajectoires circulaires de centres respectifs (g) et (g’). La 
coordination des déplacements de (b) et (b’) avec celui du point (a) est établie par une 
came liée à la tige du piston sur laquelle roulent les galets (8) et (8’) en direction de l'axe de 
la broche, de manière à assurer un centrage de la pièce, quel que soit son diamètre. 
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VUE ECLATEE DE LA LUNETTE 
AUTOCENTRANTE 
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28 


i 


Galet principal 


C35 


27 


4 


Ecrou hexagonal ISO 4032 M4 




26 


4 


Rondelle M4 




25 


4 


Tirants 


E360 


24 


1 


Rondelle 




23 


2 


Vis à tête cylindrique à six pans creux M6x10 




22 


1 


Joint 


néoprène 


21 


1 


Joint 


néoprène 


20 


1 


Joint 


néoprène 


19 


1 


Rondelle 




18 


1 


Ecrou hexagonal ISO 4032 M10 -08 




17 


1 


Joint 


néoprène 


16 


1 


Couvercle 


C35 


15 


4 


Anneau élastique pour arbre 10x1 




14 


2 


Douille 




13 


2 


Axe 


C40 


12 


2 


Axe 


C40 


11 


2 


Axe 


C40 


10 


2 


Galet 


C35 


9 


2 


Bras 


GC25 


8 


2 


Galet 


C35 


7 


1 


Came 


C35 


6 


1 


Corps 


C35 


5 


1 


Nez de vérin 


EN AB-43 000 


4 


1 


Cylindre 


C35 


3 


1 


Tige de piston 


C35 


2 


1 


Piston 


EN AB-43 000 


1 


1 


Fond de vérin 


EN AB-43 000 


Rep 


Nb 


Désignation 


Matière observations 


Echelle 


:1 :1 


LUNETTE AUTOCENTRANTE 
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CHAPITRE 7 




Activité 4 



LES MODES D’OBTENTION DES PIECES 
PAR MOULAGE 



4 - TRAVAIL DEMANDE : 

Identification des organes de la lunette autocentrante. 

En se référant aux dessins d’ensemble et à sa nomenclature : 
Compléter les trois classes d’équivalence A , B et C. 

* A = {1 } * D = {10} 

* B = {2 } * E = {8} 

* C = {9, } * F = {28} 



4-2 Compléter le schéma cinématique de la lunette autocentrante. 




4-3 Représenter les nouvelles positions des classes C ,B, F ,E et D si nous serrons une 
autre pièce de diamètre plus grand 




- Préciser l'ajustement entre le galet et l'axe 



Montage en chape 
Montage en porte à faux 



- Ce montage est-il : 

métré un croix dans la case correspante 
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CHAPITRE 7 



Activité 4 



LES MODES D’OBTENTION DES PIECES 
PAR MOULAGE 




4-5 En se référant au dessin de définition du nez du vérin (5) 

- Déterminer le mode d'obtention des surfaces suivantes en cochant les cases correspon- 
dantes dans le tableau ci-dessous. 



Repère de la surface 



Tournage 



Chariotage Dressage 



ige 



B 

C 



D 

E 



Fraisage 





4-6 Donner le mode d'obtention des pièces suivantes en cochant les bonnes cases. Justifier 
votre réponse 



Repère de la pièce 


Usinée 


Moulée 


Justifier 


3 








9 








16 









2 

7 

4-7 La pièce (6) est obtenue par moulage. 

Choisir le plan de joint convenable parmi les plans suivants. 
( Mettre une croix dans la case correspondante ) 
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PLAN 2 




4-8 Conception. 

Le couvercle (16) est fixé et positionné sur le corps (6) par 10 vis à tête cylindrique fendue 
et deux pieds de centrage. 

- Compléter le dessin partiel ci-dessous pour assurer la fixation et le centrage du cou- 
vercle (16) sur le corps (6) 

Remarque : représenter une seule vis et un seul pied de centrage. 

- Indiquer les ajustements nécessaires au montage du pied de centrage. 
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Leçon 16 : Métrologie Dimensionnelle Et Géométrique 



ACTIVITES 




SUPPORTS 


Activité N°1 




PORTE OUTIL D’UN TOUR 


Activité N°2 




LOT D’ECROUS HEXAGONAUX 


Activité N°3 




ARBRE PORTE - FRAISE 


Activité N°4 




DOUILLE DE REDUCTION 



Objectifs du programme: 

Préciser les procédés d’obtention utilisés pour réaliser une pièce 

♦ Contrôler une pièce 

Conditions de réalisation et moyens : 

♦ Quatre postes de travail 

♦ Instruments de métrologie 
Une calculatrice scientifique 

♦ Pièces à contrôler. 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



PORTE OUTIL D'UN TOUR 



1- PROBLEME : 

Vérifier la profondeur « C » d’une rainure en vé d’un porte - outil d’un tour parallèle. 
Vérifier la distance « L »entre deux rainures en vé. 

2- SOLUTION : 

Mesure indirecte en utilisant le matériel approprié 

3- DONNEES : 

- Dessin de définition d’un porte-outil 
(voir ci- dessous) 

- Matériel nécessaire : 

• Micromètre : 0-25 

• Pied à coulisse : 1/50 
Jauge de profondeur : 1/50 
Deux piges de mêmes diamètres 
Marbre 



90° 





C= 

L = 

Les deux cotes tolérancées seront 
données par le professeur 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 





Calculer la cote « X » 



Calculer la valeur de la cote « C » 



Valider la cote trouvée : 
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CHAPITRE 7 



Activité 1 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



4-2- Vérifier la cote « L » 

Déroulement de la manipulation 

♦ Mesurer le diamètre des deux piges (piges identiques ) : d = 

Mettre les deux piges dans les rainures en vé et mesurer la cote « N » N = 
(Alourdir les piges par une masse avant d’effectuer la mesure de « N » ) 
Ecrire l’expression littérale de la cote « L » et calculer sa valeur 



Valider la cote trouvée : 
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CHAPITRE 7 



Activité 2 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



LOT D'ECROUS HEXAGONAUX 



1- PROBLEME : 

Vérifier la hauteur « h » d’un lot de dix écrous hexagonaux de même diamètre nominal 

2- SOLUTION : 

Contrôle par comparaison en utilisant le matériel approprié 

3- DONNEES : 

♦ dessin de définition d’un écrou hexagonal (voir ci- dessous) 

♦ Matériel nécessaire : 

• Dix écrous M... 

Marbre 

Comparateur à cadran avec support 
Boite de cales étalons 



h = 

La hauteur tolérancée « h » 
sera donnée par le 
professeur 



Ecrou hexagonal 





4- TRAVAIL DEMANDE 

Contrôler pour chaque écrou la hauteur « h » en utilisant le moyen de contrôle par com- 
paraison de la page suivante. 

Classer les écrous dans le tableau suivant. 

Conclure . 
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CHAPITRE 7 



Activité 2 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



Manipulation : 

Installer le comparateur 

Empiler les cales étalons 
pour obtenir la cote max et 
la cote mini 

Régler les indexes sur le 
comparateur pour les 
tolérances mini et maxi. 

Effectuer le contrôle. 




Ecrou 







Palpeur 
Cales étalons 



Z\ 



Marbre 



Remplir le tableau suivant en inscrivant les cotes obtenues et en cochant la case 
correspondante. 



1 


2 


3 


4 


5 


6 


7 


8 


9 


10 


Cotes obtenues 






















Pièces 

mauvaises 






















Pièces 

bonnes 























Conclusion : 

Que pensez -vous de cette technique de contrôle ? 
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Activité 3 



ARBRE PORTE -FRAISE 

1- PROBLEME : 

Contrôler les spécifications géométriques d’un arbre porte -fraise 
(Concentricité et rectitude) 

2- SOLUTION : 

Montage de contrôle : banc du tour parallèle, on néglige les défauts géométriques de la 
machine. 

3- DONNEES : 

Dessin de définition d’un arbre porte - fraise (voir ci- dessous) 

Matériel nécessaire : 

Arbre porte - fraise long 
Tour parallèle 

Comparateur à cadran avec support 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



ARBRE PORTE - FRAISE 




4- TRAVAIL DEMANDE : 

Vérifier les spécifications géométriques suivantes 



Ay 0,05 

0,05 
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CHAPITRE 7 



Activité 3 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



4-1- Manipulation : 1 

Expliquer la spécification géométrique suivante : 



0,05 



♦ Monter l’arbre porte - fraise sur le tour (montage entre pointes) 

Etalonner le comparateur en A. 

Déplacer le comparateur par le chariot longitudinal le long de la génératrice AB en rele- 
vant les variations en : 1 - 2- 3- 4- 5- 6- 7- 8- 9-10. (les points sont préalablement 
marqués à l’aide d’un feutre ou d’un crayon) 

La longueur AB sera donnée par le professeur 



Zone 


1 


2 


3 


4 


5 


6 


7 


8 


9 


10 


Valeur 
























ï 2 3 4 5 \ 

A ) 


6 7 8 9 10 

) B 




( 








1 


Lfe ; 






A 



H — |o,Q5~| 



♦ Conclusion : 





bonne 


mauvaise 


Arbre porte - fraise 
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CHAPITRE 7 



Activité 3 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



4-2- Manipulation: 2 

Expliquer la spécification géométrique suivante : 

xy 0,05 



Monter l’arbre porte - fraise sur le tour (montage entre pointe) 

♦ Etalonner le comparateur en A. 

Tourner l’arbre porte - fraise en 1 en relevant les variations, répéter de la même maniè- 
re en 2-3-4-5-6-7-8-9-10. 



N-B : Faite attention à la rainure de clavette afin de ne pas abimer le palpeur du comparateur. 



Section 



Valeur 



2 3 4 5 6 



7 8 9 10 







bonne mauvaise 



Arbre porte - fraise 
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CHAPITRE 7 



Activité 4 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



DOUILLE DE REDUCTION 



1- PROBLEME : 

Contrôler La conicité d’une douille de réduction : 7/24 (2tg|3= C= 29,2%) 

La conicité d’un 

2- SOLUTION : cône est donnée 

Mesure indirecte en utilisant le matériel approprié par : 



3- DONNEES : 

dessin de définition d’une douille de réduction (voir ci- dessous) 
Matériel nécessaire : 



C=(D-d)/L 






DOUILLE DE REDUCTION 
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CHAPITRE 7 



Activité 4 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



4- TRAVAIL DEMANDE : 

Mettre en place deux piges de diamètres (d) identiques sur deux empilages de cales 
étalons de même hauteur H1 et à l’aide d’un pied à coulisse mesurer la cote 2M1 

• d = 

• H1 = 

2M1 = 



Mettre en place les piges précédentes sur deux empilages de cales étalons de même 
hauteur H2 et à l’aide d’un pied à coulisse mesurer la cote 2M2 

• d = 

• H2 = 

• 2M2 = 
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CHAPITRE 7 



Activité 4 



METROLOGIE DIMENSIONNELLE 
ET GEOMETRIQUE 



Reporter les cotes : d ; H1 ; 2M1 ; H2 ; 2M2 sur le dessin suivant 
Ecrire l’expression littérale de l’angle (3 (tg (3) 



Etablir la relation entre la conicité « C » et l’angle (3 (tg(3). 



Calculer la valeur de l’angle (3 et de 
la conicité « C »). 



Valider la valeur de la conicité trou- 
vée « C » 
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